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Premessa

Vi ringraziamo per |l a scelta di questo prodotto Doosan
del prodotto, si consiglia di |l eggere accuratamente (gu
ciascuna fase di installazione. I contenuti del preser
preparazione dello stesso e |l e informazioni relative &
preavviso per | "utente

Copyright

I'l copyrighapriet diirntel | eltit pal e del contenuto del pre

Doosan Robotics. € pertanto vietato utilizzare, fotococ
| "autorizzazione scritta di Doosan Robetttiwsal.i ,| nl 'ciatseon tc
sar” considerato pienamente responsabile delle conseglt
Nonostante | e informazioni contenute nel presente mant
ritenuta responsabile per eventualtio daerdnipreswwnttie anaerur
potrebbe subire modifiche in seguito a miglioramenti c
Per i dettagli sui manuali aggiornati, vedere il sito

(htt ps:a/b/l.rdooboostalnr o)b.oti cs. com/

E 20oosan Robotics Inc., Tutti i diritti riservati

Informazioni sul rilascio di licenze per software open source
(OSS)

I software installato in gquesto prodotto =~ stato svil
Idettagli sul rilascio di l'icenze di software | ibero/o
web di Doos anmwwR adbmtsiammg o(boti cs).com/ kr/ oss/ |l icense

Per eventualiconthteare il Mar keting Department di Do c

(marketing. robot)ics@doosan. com



https://robotlab.doosanrobotics.com/
https://www.doosanrobotics.com/kr/oss/license
mailto:marketing.robotics@doosan.com

1.

1.1

Sicurezza

Questo capitolo contiene informazioni i ncomatenta di si
prima di installare o wutilizzare il robot. Tutti i r okt
elevate, elettricit”™ e possibilit”™ di collisioni. Pert
persone o dainnal nmerccacdntitco, =~ necessario adottare oppor
sicurezza quando si utilizza il robot o qualche suo coc
danni materiali, si consiglia di leengt gee rlee ciosnt rautztieomzii aor
contenute. I'l contenuto del manuale e | e specifiche de
migliorie del prodotto e delle prestazioni

Convenzioni utilizzate nel manuale

Per | e precauzioni i n malt'eutiial idziz os i dceulr epzrzoad ortetl oa,t inveel ap
stati wutilizzati i seguenti simboli

Simbolo Nome Descrizione

Il mancato rispetto delle istruzioni contrassegnate da questo
Pericolo simbolo pud comportare gravi incidenti con conseguente
rischio di gravi lesioni, anche mortali, per 'operatore.

Il mancato rispetto delle istruzioni contrassegnate da questo
Avvertimento simbolo pud comportare gravi incidenti con conseguente
rischio di gravi lesioni, anche mortali, per I'operatore.

Il mancato rispetto delle istruzioni contrassegnate da questo
Attenzione simbolo pud comportare danni al prodotto o causare lesioni
all'operatore.

> B B

Si tratta di informazioni supplementari per aiutare

Nota l'utilizzatore.

~




1.2 Simboli di sicurezza

Tra i simbol i utilizzati in queastld 'mamrwalee ,s oqwe lil is ergeaul

Simbolo Descrizione

Questo simbolo indica la possibile presenza di rischi immediati a causa di condizioni
elettriche come la presenza di tensioni elevate. Il mancato rispetto delle istruzioni
contrassegnate da questo simbolo pud comportare gravi incidenti con conseguente
Pericolo rischio di gravi lesioni, anche mortali, per 'operatore.

>

Questo simbolo indica la possibile presenza di rischi immediati. Il mancato rispetto
delle istruzioni contrassegnate da questo simbolo pud comportare gravi incidenti
con conseguente rischio di gravi lesioni, anche mortali, per I'operatore.

>

Pericolo

Questo simbolo indica la possibile presenza di situazioni potenzialmente pericolose
causate dalla presenza di condizioni elettriche come tensioni elevate. Il mancato
rispetto delle istruzioni contrassegnate da questo simbolo pué comportare gravi
Avvertenza incidenti con conseguente rischio di gravi lesioni per l'operatore.

>

Questo simbolo indica la possibile presenza di situazioni pericolose. Il mancato
rispetto delle istruzioni contrassegnate da questo simbolo pué comportare gravi
incidenti con conseguente rischio di gravi lesioni per l'operatore.

>

Avvertenza

Questo simbolo indica la possibile presenza di situazioni pericolose causate da
surriscaldamento. Il mancato rispetto delle istruzioni contrassegnate da questo

simbolo pud comportare gravi incidenti con conseguente rischio di gravi lesioni per
Attenzione l'operatore.

P>

Il prodotto potrebbe subire danni o I'operatore subire lesioni.

>

Attenzione
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1.3 Istruzioni generali

Questo capitolo descrive i pericoli generali e |l e avve

A Se il robot =~ instleltltaticcicon nkitsadd sairtlioviatt enendosi
Manual e di installazione.

A Se durante | 'installazione del robot sull'attrezzo
utilizzareadegdguatei bull oni

A Adottare misure di sicurezza idonee, come recinzion
e il robot durante | '"installazione.

A Non indossare indumenti svolazzant.i 0O accessori gua
l unghi , sasdiicdregrar | i per evitare che rimangano i mpi
Non wutilizzare mai robot danneggi ati
Fare attenzione ai movi menti del robot quando si ut
Se |la console portatile avveroeel tutiente, deklanares
i mmedi atamente il pul sante d'arresto di emergenza d
por vi rimedi o e quindi ripristinare il funzionament
risolubile, rivolgealsifalnirvoppeedehtaobet .

A Accertarsi di coll egare | e apparecchiature di prote
sicurezza. Se | e suddette apparecchiature sono col |l
del Il e funzioni di Istiacruer enzozna gpaortarnetbibtea .r i s u

A Assicurarsi di aver acquisito una completa familiar
mettere quest'ultimo in funzione.

A se il robot entra in contatto con un oggetto estern
di isntténsignificativa. L'"urto ricevuto dal robot
vel ocit pi % |l evate e carichi uti i pi ¥ pesant.i po
mantener una velocit”™ e un carsipcaoz iutcidlel adbio rsatciuwie.z

A L apprendimento diretto deve svolgersi esclusivamen
in presenza di bordi acuminati o elementi di distur
pressi del |l "utensile.

A Prima di eseguire | "apprendi mento diretto, assicura
utensil e, peso, baricentro). Se i datii inseriti di f
che si verifichino errorniankintapprendi mento o mal fun

A Per garantire la sicurezza dell " "utente, i giunti s a
oppure | a velocit”™ massima del TCP potr essere | im
Il imite viene superato, di ptoteaibaefunzione di arr



A Abilitare/disabilitare |l a funzione di apprendi mento
la funzione apprendimento diretto viene abilitatal/d
"~ possibile si verifichi un mal funzionamento

A Se | 'asse del robot deve essere ruotato quando il r
richiedere una coppia di rotazione superiore a 400

A La modifica del robot senza | a preventiva autorizza

A L'utilizzo del robot e del controller per un period
toccare il robot con | e mani nude dopo averlo utili
Pri ma di eseguire un | avroorbootc,h ec ormec hli'eidnas tdail |taozci coanree
|l asciar raffreddare il robot per pi% di 1 ora dopo
controll o
Non esporre il robot a campi magnetici intensi. Pot
Se il cavo di alimentazione viene scollegato o | ' al
funzionamento del robot e del eernhtohbeun Pupeseonbn
anomal o.

A Non utilizzare la centralina di comando rimossa. Pe
nell o sportello, tenerla in posizione verticale men

Manual e d'"install azi one3 Doo R



1.4 Utilizzo del prodotto

Questo =~ un prodotto industriale appositamente progett

oggetti con fissaggio di component.i ai prodotti tramit

indicate nelle sue specifiche.

Questo prdodatttoo di speciali funzioni di sicurezza conc.

umani ed opera con operatori umani senza | i mit.@i partic

dopo aver accertato che tutpezlze appliavaziaanionei nd¢l msi

attrezzature non presentino rischi di i mpi ego.

Gl i utilizzi che seguono sono considerati i mpropri dal

previsti. Doosan Robotics non si amad f men zd lomwanme nrt @ s pen s

robot, perdita di beni e |l esioni agli wutilizzatori der

A Utilizzo in ambienti con rischio di esplosioni

A Utilizzo in applicazioni collegate con | a medicina

A Utilizzo nelr stornaes peo ratnoi ndail ip e

A Utilizzo in assenza di una valutazione dei ri schi

A Utilizzo in in luoghi in cui |l e prestazioni e |l e sp
soddi sfatte

A Utilizzo in ambienti con insufficienti funzioni di

A Utilizzocamd groddithno su cui salire

A Utilizzo in ambienti in cui vengano generate onde e
previsti dalle norme | EC, come | a saldatur a



1.5 Valutazione dei rischi

Uno degli aspetti ipntedmptooriandii giest gmii =~ | a valutazi

dei rischi =~ un requisito di |l egge nell a maggior part e

del |l "installazione del robot varia a csoentpdnedsas i dveol, npeetro ¢

cui =~ impossibile effettuare una valutazione dei risct

Per effettuare una valutazione dei rischi, | "' ammi ni str

nel suo complesso deve insnakcbafereiuti dettareormer 6 5¢

| SO10218l nol tre, Il " amministratore pu, fare riferimento

La valutazione dei rischi deve riguardare | '"intero proc

del | " appl i czaaztia.neGlrio booktiiezt t i vi principali della valuta

A I mpostazione del robot e apprendimento dell "attivit

A Diagnostica e manutenzione

A Corretta installazione del robot

Pri ma di fornireaalki menebhzirobetal assi curar si di aver

rischi. La determinazione della corretta configurazior

pul santi d'arresto di emergenza supplteenedelara wealaltazi

dei rischi

L'"identificazione delle appropriate impostazioni di si

un' applicazione robotica coll aborativa. Per maggiori i

manual e.

Al cdmuenzi oni di sicurezza sono studiate appositamente

robotizzati Queste funzioni possono essere impostate

e sono ottimizzate per riiwipdbwnateir enal spaercdsd idcal Ird swaliuti

effettuata dall''integratore.

Le funzioni di sicurezza del robot coll aborativo possc

sicurezza e presentano |l e seguenti caratteristiche:

A Limitazione dé¢lal potemza:eldenita | a forza di arrestoa
di collisione tra il robot e un operatore

A Limitazione del moment o: Limita | '"energia e il cari
guando si veri fi craohbuonta sctodslsiocsieonuen topaeridt or e

A Limitazione della posizione dei giuntii e del TCP: L
si muova verso specifiche parti del corpo degli wuti

A Limitazione del TCP e delliamipasitalome delle' ot ems ial ¢
utensile e del pezzo in |avorazione per ridurre al
movi mento di bor di acumi nati dei pezzi in |lavorazio

A Limitazione dneltlaa ivielmoocviitnmie:ntloi del robot in modo ch
ridotta per | asciare all ' '"utilizzatore tempo suffici
operatore

L'"applicazione di appropriate impostazi oanedil sichaotezz

in una specifica posizione e a collegarlo ad una |/ 0O |

di una protezione tramite password pu, prevenire modif

sicurezza da parte die pdearlsldnentneogr aa wtroer idzeZa si st e ma.
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I principali.i aspetti da tenere presenti guando si ef f e

robotica coll aborativa sono i seguenti

A Gravit® delle singole collisioni potenziali

A Probabilit” chegoil evenitfeineghiamd ol lisioni

A Probabilit”™ di evitare singole potenzial:@ collision
Se il robot = installato nell''ambito di un' applicazior
in modo sufficiente i ri schiicuurteizlziaz zianntdeor nlee (pardo persi.e, fuu
pericolosi), | '"integratore del sistema deve decidere c
durante | a valutazione del rischio (ad es.., uso di di
| " gnaeore durante | '"installazione e | a programmazi one)



1.6 Rischi potenziali

A Dita intrappol amaei pokalt dankasecdel
A Arti impigliati tra link 1 e link 2 (tra giunto 3 (
A Arti i mpigliati tra giftuatgi dntogbuaetgi @n{dlb6e(J2)cece
A Penetrazione cutanea da parte di bordi acuminati o]
A Penetrazione cutanea da parte di bordi o superfici
del robot
Contusioni causate dal movi mento del robo
Frattura di ossa causate dal movi mento del robot tr
solida.
I ncidenti causat.i ddi afi esagméent dedi abél hagi a del r
Caduta di oggetti daaflflerurtaegngsiiol ei ncaapupsraotpar idaat o o | mpr
del |l " alimentazione elettrica
A Incidenti causati da confusione del pulsante d'arre
apparecchiatur a
A Errori causati dall a modi fica naon autorizzata dei p
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1.7

Validita e responsabilita

I presente manuale non fornisce informazioni sul desi
applicazioni robotiche integrate con altri sistemi. I r
influenzare Hel sscsirema i ntegrato.
L'"amministratore del sistema deve installare il robot
ri spetto delle norme e dei regol ament. i nazional.i l ocal
del | " i nteegdrealzliaongeest i one del robot in un sistema deve
Il e norme di l egge e i regol ament.i nazional| |l ocal ment e
del sistema finale il <cue siédgueonbtoit r e sipnonesgarbaitioi ts'i ea stsa
S i Il imitano a quanto sotto riportato.
A Valutazione dei rischi del sistema col robot integr
A Installazione e rimozione di di spositivi di sicurez
ef fuatt ta
A Conferma che il sistema sia stato correttamente pro
A Definizione del funzionamento del sistema e relativ
A Gestione delle configurazioni di sicurezza idonee n
A Prevenzione dell aimodidfii sa cdiegiezdiasposi t
A Controllo di validit”™ del progetto e dell ' 'installaz
A Indicazione delle informazioni sui contatti o notif
A Messa a disposizione di docummabhaalione tecnica incl
A Messa a disposizione di informazioni sulle norme di
http://www. doosanrobotics. com/
La conformit”™ ai requisiti di Si curcehzez at udtit icuii rals cphrie s

essere prevenut.i


http://www.doosanrobotics.com/

2. Presentazione del prodotto

2.1 Verifica dei componenti

) Centralina di comando (opzione: Vedere
Manipolatore

I'Appendice)
=
)
il
TN
. Cavo di alimentazione della centralina di
Console portatile (Teach Pendant)
comando

Lser Marsai,

Cavo di collegamento del manipolatore Manuale d'uso / Guida rapida
_i Not a
fl componenti possono variare a seconda del

Manual e d'"install azi one3 Doo R
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2.2 Denominazioni e funzioni

221 Manipolatore

- Denominazione dei component i
1 Base 6 J4
2 J1 7 Link2
3 J2 8 J5
4 Link1 9 J6
5 J3 10 Tool flange




Caratteristiche principald]i

N. Voce Descrizione
1 Cockpit [Opzione] Controller utilizzato per I'apprendimento diretto e l'uso.
2 Tool Flange Area per l'installazione degli utensili.

Visualizza lo stato del robot in colori differenti. Per maggiori
informazioni sullo stato del robot, vedere i5.4 Stato e colore del
3 Flange LED LED Flangia in ciascuna modalitado

Per la Serie H, sull'asse 1 € montato un LED supplementare per
indicarne lo stato e il colore.

Porta 1/O per controllo utensile.

4 Flange 1/0
ange (ingresso digitale 3ch, uscita 3ch)

5 Connector Utilizzato per alimentare e comunicare col robot.
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2.2.2 Centralina di comando

Voce Descrizione

I nnection o . . I
1 /O_CO _ecto Utilizzato per collegare la centralina di comando o le periferiche.
terminal (internal)

Teach pendan - . . . .
each pendant Utilizzato per collegare il cavo della console portatile alla centralina di

2 cable connection
) comando.
terminal
. Utilizzato per attivare/disattivare (ON/OFF) l'alimentazione di rete alla
3 Power switch

centralina di comando.

Manipulator cable . . . . .
Utilizzato per collegare il cavo del manipolatore alla centralina di

4 connection
. comando.
terminal
Power connection o e . . .

5 . Utilizzato per collegare l'alimentazione della centralina di comando.

terminal
_i Not a

TfSe si seleziona una teonarelleaieprziumhahe, i menppendi

coll egament o.



2.2.3 Console portatile (Teach Pendant)

Voce Descrizione

Utilizzato per attivare/disattivare (ON/OFF) l'alimentazione di rete alla

1 Power button .
console portatile.
2 Power LED Si illumina quando l'alimentazione elettrica € presente.
3 Emergency stop | Premere il pulsante per arrestare il funzionamento del robot in caso
button di emergenza.
4 Hand guiding Tenere premuto il pulsante per muovere liberamente il robot nella
button posizione desiderata.
_i Not a
TfSe si intende proteggere e tenere |l a console port at
modo pi% semplice e sicuro utilizzando |l a custodi a
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2.3

Configurazione di sistema

Comand
monitor

Console pol Centralir Mani pol at
(Teach Pen comando

Consol e pbiremasilteivo che gestisce il sistema nel su
apprendere al robot determinate posizioni e consent
mani pokatbta centralina di comando.

Centralina diCecmnmanldloa ii dredvirmbot secondo | a posi zi
i mpostato tramite | a console portatile. Presenta di
coll egamento di varie apparecchiature e dispositiuvi
Mani pol:atlbruen robot calnldatsdrratailwo idi gtriaglm di svol ge
trasporto o assemblaggio per mezzo di svariati ut en

_i Not a

fvedere | e configurazioni di sistema del robot Seri e

AC Power

| Power Cable |

Teaching Pendant

Manipulator Cable

DC Power




2.4 Specifiche del prodotto, Generali

M-Series Technical Data

MO0609 Vedere fA.1.1 M06090
M0617 VedeA®r4d MD6170
M1013 VedeA®3ML0130
M1509 VedeA®2Mil5090
H2017 VedeA®B5HR0L70
H2515 VedeAE®6HR5150
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2.5

2.5.1

Specifiche del robot

Specifiche base

mo d MO 6 09 MO 617 M1013 H2017 H25185
Peso 27 kg 34 kg 33 kg 32 kg 74 kg9 72 k-
Carico u
o il rag 6 kg 6 kg 10 kg 15 kg 20 kg 25 k-
ativo
Raggio 0 9450 m{ 1700 1300 n 900 mi{ 1700mn 1500m
0 max.
Numer o d 6
Vel ocit Over 1 m/ s
ax.
Ri petibi B B B ~ B
posizion| NO. O3 NO. 1 NO. 05 NO. 03 N O mm
9283)
Categ(_)rl P 54
tezion
Rumor e < 65 dB
Orientam L .
el | "inst Qual sdaraisént amento Sol o pavim
CSO(I)’II'[erO|p|0 Doosan ConTeadH ePemd ant
Vibrazio 10 0f < 50075mm amplitude
elerazi 57 0f O1i51G
Max Amplitude : 50 (5G)
Shock
*Time :30 , Pluse: 3 of 3 (X,Y,2)
Temperat 0b ~45 0 (273K to 318K
eserci 1z D b ( 0 )
Temper at
-5 p ~50 p (268K to 323K)

stoccag

Umi di t

20%~80%




25.2 Specifiche assi
NE [T MO609 MO617 M1013 M15009 H2017 H2515
model |
Angol o di funzi onamento
I1 N360A N360A4 N360A N360A N360A N360A
(TP: N3 TP: N3 TP: N3| (TP: N3¢ TP: N3 TP: N3
12 N360A N360A N360A N360A| NTP125 NTP12¢
(TP: N9 (TP: N¢ TP: N9 (TP: K9 TP: N9 (TP: N9
13 N150A N1654 N160A N150A N160A N160A
(TP: N1 TP: N1 TP: N1| (TP: N1 TP: N1 TP: N1
14 N360A N360A4 N360A N360A N3e60oAl N360A
(TP: N3 TP: N3 TP: N3] (TP: N3§g TP: N3 TP: N3
15 N360A N360A4 N360A N360A N360A N360A
(TP: N1 TP: N1 TP: N1| (TP: N13 TP: N1 TP: N1
16 N360A N360A4 N360A N360A N360A N360A
(TP: N3|(TP: N3 TP: N3] (TP: N3§g TP: N3 TP: N3
Vel oci t” ma X . per asse (funzionamento con
J1 150 Al 100 A 120 A 150 A/ 100 A 100 A
J2 150 A| 100 A 120 A 150 A/ 80 A/ 80 A/
J3 180 A| 150 A 180 A 180 A/ 100 A 100 A
J4 225 A| 225 A 225 A 225 AJ 180 A 180 A
J5 225 A| 225 A 225 A 225 A/l 180 A 180 A
J6 225 A| 225 A 225 A 225 A/ 180 A 18@&/ s
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Spazio operativo robot

2.5.3

- MOG609

Icl




install azi one3 Doo

d’

Manual e



MO617
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M1013
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- M1509

14!
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H2017
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H2515
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254

Carico utile max. all'interno dello spazio operativo

1 cari co

ut

baricentro.

MO 609

Xor¥Y

e

massi mo d
carico uti

el robot
| i in

al |

M0609_Payload Diagram @ Workspace

350

300

250

200

150 ¥
100 +

50 +

MOG617

HorY

I

|
;

fios 31
“i 147, 238

—4+—kg
—=—5kg
dkg
ke

M0617_Payload Diagram @ Workspace

350

300

250

200

150 ¥
100 +

so

I

|

-ﬂiz51, 238

Aiasu, 317

—t—Gkg
—B—Skg
akg
kg

funzione

del suo
di stanze



M1013

M1013_Payload Diagram @ Workspace

180 -E

160 199, 159
140 E
120 %

100 +

Xor¥
5 3

—m— Bkg

—i— kg

5

M1509

M1509_Payload Diagram @ Workspace

100

iZﬂE

= B0
s —+—15kg
= &0 13,60
—m—12kg
40 1 —i— Bkg
20 -+
o + } } } } } } } -t |

o 20 40 B0 80 100 120 140 160 180
z
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H2017

H2017_Payload Diagram @ Workspace

300 :E
250

J'lSD, 250

#1110, 165

S
L 150 —m—20kg
= 80,125
: 15
100 ke
10kg
50
D v T I 1
o 50 100 150 200 250 300
z

H2515

H2515_Payload Diagram @ Work Space

180
160 1180, 165
140
120 ¢ i110.125
> 100 80, 100
e —— 25kE
= B0
—e— 20kg
60
15kg
40
20
o t t ; |
0 50 100 150 200 250 300
z
_iNota
fQuesto diagramma di carico presuppone un volume ri
vol ume maggimag@gia@rianhiomi tazioni sul carico utile &
rispetto a quello di un utensile di pari peso ma VI
abbiano delle vibrazioni.



Momento e inerzia consentiti

I'l momentooe@slenitmern z ipJ&r csioln or db oste glude nt i

mo d e

Mo me n Il ner z Momen Il ner zi Momen Il ner z
MO 6 0
MO 6 1
— 1 36 Nn 1.6 k 36 Nnm 1.6 k 36 Nn 1.6 ki
M101
M150
H201
—F 145 N 8.0 k 81NmM 4.5 k 36 Nn 2.0 ki
H251
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2.5.5 Tool Center Point (TCP) (baricentro dell'utensile)

Per il TCP fare riferimento alla figura che segue.

NEMO)

o




2.6 Targhetta ed etichetta

Fare attenzione a non rimuovere o danneggiare |l e etic

Doosan Robotics

on-gil, Gwonseon-gu,

Republic of Korea

Designation

Model No.

Serial No.

Reach El’ﬁm
Weight

Max. Payload

—
Mfg. Date E

Product Information www.doosanrobotics.com

@ Doosan Robotics
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu,
Suwon-si, Gyeonggi-do, 16648, Republic of Korea

Tel. : 82-31-8014-5500  Fax. : 82-31-8014-5691

Designation : Robot Controller Rated Voltage : 100~240 VAC
Model No. : C5-01 Rated Current: 10A
Drawing No. : ICT-EMO08000A Rated Frequency : 50/60 Hz
Serial No. : CS-01-00-00-000 S.C.CR.:10kA

B - Mfg. Year &Month : yyyy-mm Weight: 13kg

7]
Ial

= & CEQ &

(OO}

_i Not a

fSe si seleziona una centralina op
applicazione delVaetacbdetta potre

nal e, verificar
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3.1

Installazione

Precauzioni durante l'installazione

A\ Avvertenza
A VvVerificare di disporre di uno spazio sufficiente pr
non =~ possibile mettere in sicurezgabiume dpmamzi oosuf

| "utente subire |l esioni
A I dispositivi di sicurezza da collegare alla centra
terminale di ingresso con contatto di sicurezza o u
I/ O per mealzio dloppiegnSe i di spositivi di sicurezza
utilizzando segnali singoli, tali di spositivi non s
Non toccare | a spina e il cavo di alimantihztohkegameht
alla rete di alimentazione. Questo potrebbe causare foc
massi mo del robot all'"interno del suo spaziFoaroeperati vec
riferimento aslule ciennftorromauztieonnsii | e contenute nel manual e

AAttenzione

A Verificare che i bull oni di fissaggio siano compl et
bulloni di fissaggio si all entano, |faurbzaiscenaement a ob
con conseguenti avarie

A Assicurarsi che |l e misure di sicurezza e | parametr
stati correttamente efiniti in base alla valutazio
subire daenteoslUbire I esioni

A Configurare in modo corretto |le impostazioni rel ati
mont aggi o del robot, peso del TCP, offset del TCP e
il robot potrebbetesudbubiere@dahasi oni ! ut e

A La Serie H pu, essere utilizzata solo su Paviment.i
per | '"uso della Serie H" per evitare incidenti rela
del robot durante | '"installazione.



3.2 Ambiente di installazione

Veri ficare che vi sia spazio sufficiente affinch® il r
spazio operativo del robot per garantire che questo nc
3.21 Verifica del luogo di installazione

Prima di procedere con | '"installazione del robot, wver

presente quanto segue.

A lnstallare il robot su una superficie solida e in p

A Installare il robot in un lquuoag oe ivni csuiia nnoo nt evmp esriaatnuo
costanti

A VvVerificare |'eventuale presenza di materiali infianm
installazione.

&Attenzione

A L'installazione del robot in luoghi adbvdesieda qu
[

e
prestazioni del robot stesso e una riduzione de a
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3.2.2 Controllo dell'area operativa del robot

Mettere in sicurezza | 'area di install azione tenendo c
operati voeoanda del model |l o del robot .

,i Not a

T Le aree in grigio in figura sono aree in cui il ro
Al'l "interno di quest'area, | a velocit”™ degli wutens
diventa a@titfdarce |leaed¥dl utazi one dei rischi in quest
in modo inefficiente. Pertant o, S i sconsiglia di u

cilindrica nella parte superiore e inferiore della



3.3 Installazione hardware
Installare il robot, la centralina di comando e | a cor
nell " area di | avoro e collegarli all'"alimentazione el €
ciascun componente =~ | a seguente:

3.3.1 Fissaggio del robot

I nserire bulloni M8 nei quattro fori da 9,5 mm sull a
A sSi consiglia di utilizzare una coppUtai Idiizzsa@mre arg@gn de
piane (elastiehk)apkenpameprhorcausato dalle vibrazi

A Utilizzare un peabBmerdii mdtfalrli aveemiammoi rpp aphractcbiasei one i |

Manual e

posi zione desiderata.

150

4-®9 HOLE THRU (DP8) 2-®5(H7) THRU

|
|
|
-

*TOP VIEW

Di segno dell a base del mani pol atore (Serie
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(MOUNTING POSITION)

Di segno dell a base dl [mamli pol atore (Serie

A Avvertimento

il

Serr
man i
Si st
gene
I r
I "ar
aut o
Mo n t
mo nt

are compl etamente i bull oni per evitare allent
pol atore

emar e manibmpesleatdene su una superficie solida in
rat o fduunrzainotnea melnt o (10 volte | a coppia massi ma
obot i nter pr ebtaesre” dled wriahlri gzoil carntiordee lcloame una col
resto di emergenza. Pertanto, nel caso di inst
matico, non installare | a base in un punto in
ameeniipgol atore in un punto specifico utilizzand:«
aggio deve essere solida

Ithhani pol atore pannébbe ®ewbirmein contatto con acqua

prol

ungato e, pertanto, evitare di utilizzarl o in



3.3.2 Collegamento del robot e dell'utensile

c 1 Tool
2 Bracket
o 3 Cable
4 Tool flange
1 uvtilizzare quattro bulloni M6 per fissare | 'utensil
TSi consiglia di wutilizzare una coppia di serraggi o
futilizzare un peobwmerdii mitfelrlianvesmtoorapreci si one il
desiderata.
2 Collegare i cavi necessari ai connettori 1/0 della
_iNota
T I metodi per |l a messa in sicurezza dell ' "utensile ¢
Per maggi or i informaziotnansddlil," imsnsadlltarieoniel dmgh
costruttore dell"utensile.
41.5
63 (h7)
®6 (H7) REAMER DP6 X2 P31.5 (H7
4-M6 TAP, DP6 ‘:D
o | A
m
0 a a 3
o
R
— :m
2 ﬁ <
<
Fl angia di usci t-AbetMensi | e, | SO 94009
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3.3.3 Collegamento del manipolatore alla centralina di comando

Coll egare il cavo del robot al corrispondente connettoc
anell o di sicurezza su di esso per evitare che il cavec
robot nel connettore daoelcloard esmptomaleinna dii nomoman udire ul
che il cavo si all enti

A Attenzione
1

Non scoll egare il cavo del robot medmatnrnes ggu easrteo i 1 i
robot .

T Non modificare o prolungare il cavo del robot.

f Quando |l a centralina di comando viene install ata s
al meno 50 mm su ciascun | ato di essa per consentir

f Verificaretarmie si amomnkkltoccat.i in modo corretto pril

centralina di comando.



_i Not a

1T Durante la configurazione del sistema, si consigli
gli effetti promalcfadn zidan a mamoo edel idi st ema.

T I'n presenza di rumore generato da onde el ettromagn
di ferrite ad ogni estremit”™ del cavo del manipol a
La configurazinene dia isnesgtueelnitaezi o

Connector
/-Connector Ferrite Core #1 ; =

s

— i~ 2] E @ §

0 ® i@;;g — =]

B ,@_/ B @
Cable— i
Ferrite Core #2 \\W—;
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3.34

I n
ad

s e
u

Collegamento della centralina di comando alla console portatile

rire il
dire un

cavo della console portatile nel connettor

0O scatto per evitare che il cavo si allenti

©)

-

—

e

AAttenzi

il

Veri fic
procede
Se |l a c
comando
Fare at
in cont
Non ins

La cent
polosir
presenz

©
N~ F
e
) ° &
—— gee
5 &8
838
5
) =)
I - : U
O ° @)
o
Ia I
one
are che i piedini dell'estremit”™ del cavo n
re al coll egamento del cavo stesso.
onsole portatile viene utilizzata appendend
, fare attenzione a non inciampare sui cavi
tenzione a non | aacdarel aheohsaokenportl anial d
atto con acqua.
tallare |l a centralina di comando e | a conso
ralina di comando e |l a console portatile no
di categoria pari o superiore a | P20. Fare
a di polveri conduttive.



_i Not a

1T Durante la configurazione del sistema, si consigli
gli epfbdbeotati dal rumore e il malfunzionamento del
T I'n presenza di rumore generato da onde el ettromagn
di ferrite sul |l ato di collegamento del cavo dell a
funamemto. La configurazione di installazione =~ | a
~TP
/
/ Ferrite Core /
Connector / ﬁ

f'
\
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3.3.5 Posa del cavo del manipolatore e del cavo della console portatile

Veri ficare che il raggnamni giol @adurouw et tler aleddla acaowms odel por

quell o minimo prescritto (120 mm)

©>240

X

A Attenzione

T Verificare che il raggio di curvatura tra il <cavo
maggiore di mmuevil £t oni (1 2n® mm) .

T Sse il raggio di curvatura =~ minore di quello minim
verifichino il distacco del cavo o danneggiament.
T I'n ambienti in cui =~ possibile |l a prestwrzia di r umo

accorgimenti per | '"installazione del cavo per evit



3.3.6 Alimentazione elettrica alla centralina di comando
Per alimentare | a centralina di comando, <coll egare i
standard | EC.
A Utilizzare un cavo con spina standard adatta alla p

iaha nmeldiccmmantdor € odeli Isp oa @ e
Coll egare una spina standar
ntralina di comando.

A Avvertimento

il Dopo aver collegato veéericfavoarde ahe melntraah otnesi a st
collegato a terra (collegamento di terra elettroni
apparecchiature del sistema tramite un bull one non
dell a centcamamado. (| conduttore di terra deve sod
corrente del sistema.

T Proteggere | 'ingresso di alimentazione della centr
di fferenziale.

f Non modificare o prolungampe®tirlebba&v @ adiis aalei ment aziem
guasto della centralina di comando.

T Verificare che tutti i cavi siano bloccati in modo
comando. Utilizzare sempre il cavo originale forni
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_i Not a

f Quando si configura il sistema, si consiglia di in
di disinserire tutte | e apparecchiature contempor a

f Se |l a tensione di ingresso =~ inferiore aoh95 V, il
a seconda del carico e del movi ment o.

T L' alimentazione elettrica deve soddisfare requisit
specifiche elettriche sono | e seguenti: (Se si sel

i struzionicei)n append

Parametro Specifiche

Tensione di ingresso 1007 240 VAC

Fusibile ingresso alimentazione (@ 1007 240 V) 15A

Frequenza di ingresso 47171 63 Hz




34 Informazioni sul software

Fare ri f evtainmeanteoida $utsaol,| are e coll egare i componenti fo
robot, controller e console portatile nello spazio di
correttamente il sistema servendosi del software.

A 1l Manuale d'uslo s7i tdReWeabnli ABl e su

A [RobotLAB] https://robotlab.doosanrobotics. com

34.1 Aggiornamento e ripristino del sistema
C possibile verificare |la versione corrente del sister
una versione sel eziizzmantdao duanl Idiustpeonstiet iwtoi Idi archivi azi
A Per maggiori infl@r MaZAiggnior naendemneladchealal i st eima .

3.4.2 Backup e ripristino dei dati
Al cuni dei dati utilizzati dall a console portatile pos
A Pemaggiori i nf orina z5i oBmaic,k uwe teeNrenp il £t idh @ s o .

3.4.3 Inizializzazione
Per eliminare tutti i dat i utente e i registri salvati
i mpostazioni di f aebfbfreitctau.a tQu ainld or evsieetneal | e i mpostazi on
di registro, gli el ementi Workcell e i file attivit”™ v

A Per maggiori inflermdzilonizjnelladam&eé od'euso.
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3.4.4

Diagnostica del software

Questaosezfornisce informazioni che aiutano a identifi
software. Se il sistema rileva un problema dopo che | c
" possibile venga visualizzate seguecher mata con il me
Modal it™ recupero applicazione

COﬂtrOller&RObOt °Cun\r0ller5!W e Robot
Compatibility Compatibility Test Result Asaries ) M Series
(]
e controller
o e
ies do not match,
(]
9 Backup Database o Clean Database
I n caso di rilevamento di un errore software durante |
Recupero applicazione. Questa schermata contiene funzi
ripristinare i dati del | "applicazione.

A Per maggiori i nfBorrmaMoidanii t "v & e ue eNtaon uaapl pel idc auzsioo. n e



Error.i di compatibilit”™ per |l a serie

o

Application
Recovery

Robot Serial No. XXHOKK-MXXXX

© L4

System Log Export Backup Database

Clean Database 6 Restore Database

Delete 3rd-Party Workeell System Restore

090

Integration Update

Le informazioni pi% recenti sul funzion®mercth® del robc
qgueste informazioni variano in base alla serie cui apr
singolo controller per robot di serie differenti. Nel

da quella cui gnazriiofnér iswdnd ulne iiomfaorent o memori zzate p
visualizzata una schermata con | '"errore di compatibili
solo in lingua inglese.

A Per maggiori infloMm&Eziromii, die dcoenpmeMabniulailte” dpeursol.a s
A Nel caso in i necessario eseguire un controll

cui si a
versione sof3 w&r2a,Souxetdietr ez ineMansalre edrowodo.t
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4. Interfaccia

4.1 Flange 1/O
1 coperchi o ddlel adefll amgioa thear mdiurea connettori speciali
figura che segue per | '"ubicazione e |l a for ma.
| due connettori forniscono | "'"alimentazione elettrica
del | a pisneznas oor ideiint egr ati in particol ari utensili del
(7 consentito | "impiego di cavi equivalenti):

A APhoeni x cont aatfBk4 @m4 ghs )

A APhoenix cont aata RE4gh41Ahgl e)

La piedinaturmetdtoréeascba seguent e:

Schema
Le funzioni I/ O fornite tramite i connettori X1 e X2 s
tabella che segue per | e configurazioni I/ O dettagliat



A AConfigurazione X1 (1/0 digitale)

\B Segnale

1 Digital Input 1
2 Digital Output 1
3 Digital Output 2
4 Digital Output 3
5 +24V

6 Digital Input 3
7 Digital Input 2
8 GND (Massa)

A Aonfigurazione X2 (170 digitale)

1 Digital Input 4
2 Digital Output 4
3 Digital Output 5
4 Digital Output 6
5 +24V

6 Digital Input 6
7 Digital Input 5
8 GND
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L'"alimentazione interna della I/0 flangia i mpostata
per |l e specifiche dettagltcatbkbedamkehabi chehtazl b@e durar
Parametro Min. Tipo Max. Unita
Tensione di ) 24 ) v
alimentazione
Qorrentgdl ) i 3 A
alimentazione
Uscita digitale - 6 - EA
Ingresso digitale - 6 - EA
AAvvertimento
T Per I'"1 /0O della flangriiagudreddrsd rluazi ®ari &€ hM e elgal 091
serie |l e istruzioni potrebbero differire da quelle
riferimento al manuale della serie in questione.
T Configurare | 'utensile e | a piionalaoiinn moaloo chie irmtpe
dell "alimentazione. (ad es., caduta del workpiece
T 11 terminal e N. 5 di ciascun connettore ha sempre
per cui assicur alr'sal idme natvaezri d met earlr ortabbot quando si
configurazione dell '"utensile e della pinza.



41.1 Specifiche Output digitale Flange

L' output digitale Flange =~ di tipo PNP con uscita phot

I corrispondent e ac atn2adl eV ogquutapnudto diav eonuttaput di gital e

canale output diventa open (floating) quando | a outp
specifiche ettriche della output digitale sono | €

———

Voltage when driving
10mA
Voltage when driving
50mA 22,8 - 23,7 \Y
Current when driving 0 - 50 mA
AA'[tenzione
fLa output digitale non =~ soggetta a |imitazioni di
cui sopra durant e ciausfaurnez idoannanme npteor npaun,ent i al prodo
fLa figura che segue =~ un esempio di configurazione
farvi riferimento quando si collegano un tool e | a
del ci rcuriet od,i vaevreirf isccaol | egato | ' alimentazione el et

Y

Flange Interface Board

+24V

XZ 50mA max

()
>

o
®
]
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4.1.2 Specifiche Input digitale Flange

L'input digitale Flange =~ di tipo photo coupler.
La corrente con un ingresso a 24 V =~ |limitata a 5 mA d
Le speel®eitthéche dell " input digitale sono seguenti
——
Tensione di ingresso
Stato logico alto 4.4 - - \Y
Stato logico basso 0 - 0,7 \%
Resistenza di ingresso - 4.4k - q
La figura che segue =~ un esempio di configurazione di
guando si collega un dispositivo di ingresso.
Prima di procedere alla configurazione del <circuito, v
eletta al robot.
+24V
™ |
% Flange Interface Board
{1-|
T 44K
————— NV

s [/
—




4.2 Collegamento I/O centralina di comando

Ol t rnreanmailpokabbla console portatile, =~ possibile colleg

relativo terminale |1/ O svariate appareechifa@arurcdeestoener

di spositivi di sicurezza, tra cui |l "interruttore d'arr

di sicurezza e i di spositivi richiesti durante | a conf

elettroval vehe,pnetmat PLC ed encoder dei convogliatori

" costituita daité:seguenti sei

A Morsettiera per contatto d'ingresso di Safety (TBSF
richiesti per | ' arrrmresto dieremparogerdzaone | ' a

A Morsettiera per contattoCodil egsaciatld adil i 8&faetdy @TB™EG
periferiche del robot in modo che quando il robot e
alle periferiche venga interrotta

A Morsettiera per alimentazione |/ O digitale (TBPWR):

A Blocco 1/0 digital-4, Cia@QqurUallléd zTaB®I Jper col |l egar ¢

richieste per il funzionamento del robot
A Morsettiera per 1/ O analogica (TBAI O):
A Morsettiera pedeirng TBENA, eTBEN2)
La figura che segue mostra il |l ayout dell''"interfaccia

External  Protective
Emergency Device
Contactin Contactin

TBSFT Configurable Digital Input Configurable Digital Output Analog 10 External Encoder
|
f ! 1 ! N e B S—
M stoa1 W vcc N vio M vio N vio N vio N oo M oos W oo W o1z N an B vcc W vcc
W stoa2 MW GND N 01 W 05 | 109 |_E Moo MWGo MWco M clo M GND M OElA M E2A
W ne N vio u vio u vio u vio u vio N o0 W 006 Mo W o ] N e N e
W ne M cio N 02 M 06 H 1o m s B cio M cio u cio M cio Mo W E1Z N ez
M stoer M vio M vio M vio M vio M vio Mooz Moo Mou MWois MWar MWes Wes
M stos2 M G0 03 M 07 3% N s N cio M cio M Gio M cio W Gvo M oGND M GND
Mvio Ewvio Evio Evio Mo Mos Moz Mo M a2
TBSTO TBPWR W 04 o 08 |+ Wi Moo Moo Moo Moo Mo TBEN1  TBEN2

- —J 1
STO Relay DIO Power
Contact Out Connection

TBCI1 TBCI2 TBCI3 TBCI4 TBCO1l TBCO2 TBCO3 TBCO4 TBAIO

A Attenzione

fDisinserire | '"alimentazione elettrica quando si col
comandevpémare danni al prodotto e avarie.

fDoosan Robotics non indennizza i danni al prodotto
negligenza dell "utilizzatore.

ffverificare di aver disinserito | '"alimentazione el et

comdo.
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4.2.1 Configurazione della morsettiera per contatti di ingresso (TBSFT)

La I /O di sicurezza della centralina di comando =~ cost
dedicato doppio per il collegamento ddei cdiasspadsdsiitciavtii di
gruppi in base al l oro utilizzo.
A Due coppie di external emergency contact in sulla s
richiesti per | " arresto di emergenza come un interr
A Due coppi e vdei dpervoitceectconnect in sulla destra: Utili:
d'"arresto di protezione come |l a barriera fotoelettr
Se non vi sono dispositivi esterni collssg@aue: coll egar e
External Protective
Emergency Device
Contact In Contact In
II segnale del dispositivo di sicurezza esterno riconc
contatto normal ment e osed, in cui tutti e quattr
Stato del
Contatto EM1 Contatto EM2 Contatto PR1 Contatto PR2
contatto
Chiuso Normale Normale Normale Normale
Apri Arresto di Arresto di Arresto di Arresto di
P emergenza emergenza protezione protezione
AAvvertimento
fNon collegare il segnale dbnsstanezPhCadPLE€inar mak:
mancato rispetto di questa disposizione pu, causar e
arresto di sicurezza, con conseguent.i possi bili ri s
Il *utilizzatore.
fQuando wmoo tdeit i - aperto, il robot S i arresta seco
dell a modalit”™ arresto di sicurezza e il LED sul |
EMGA (Red), EMGB (Red), PRDA (Yellow), PRDB (Yell ow
AAttenzione
fTPer vaerei fli'lceventuale presenza di perdite di conness
deve essere collegato a dispositivi che emettano ut
coll egare periferiche che emettano ununsesganfaeltey di si
controll er, vedere | a descrizione dell a morsettiere



4.2.2 Configurazione della morsettiera per contatti di uscita (TBSTO)

Il safety controller fornisce un segnale da. uSeiitla sui
robot si trova in stato di arresto per interruzione dEe
contatto doppio si open. Se il robot =~ alimentato per
contatto doppio si chiude.

Mentreriel dialuscita dei due contatti deve essere ident
uscita quando si verifica open/close. Se i valori di L
indicati nella tabella checortgaeir uietsiumeele d @l lpgesman
hardware del dispositivo esterno collegato e proceder e
nomi nale del rel”™ del safety controller collegato al t

Tempo max. consentito per la

. ) s . Fino a 1 secondo Fino a 0,1 secondi
differenza tra i contatti di uscita
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4.2.3 Configurazione della morsettiera di alimentazione I/O digitale

(TBPWR)
VIO e GI O sonali meatmznahe dtilizzati per la I/0 digit
|l ato anteriore della centralina di comando e sono seps
all"interno della centralina stesseno Speerl '"lua eln/t@ duitgilti
configurable e se non ¢' isolamento per il di spositiv
I "ali mentazione interna della centralina di comando pu
come mostrato esefglba.f({ganhigbhereazione predefinita di fa
VCC24V(VCC)
GND
1024V(VIO)
IOGND(GND)
B 1024V(VIO)
B '0GND(GIO)
Se = richiesta una corrente superiore a 2 A, =~ necessa
esterna (24 V) wutilizzando VIO e GI O.

VCC24V(VCC)
GND
1024V(VI0)
IOGND(GND)
1024V(VIO)
IOGND(GIO)

lllill

1 LED | OPW (green) situato sepeaziedepil éaTBmM&Rtaiziiolnk

A Attenzione

fverificare di aver disinserito | "alimentazione el et
centralina di comando.

_iNota

fSe VCC e GND del TBPWR utilizzano una aobteenberesupe
del | "uscita di alimentazione si <cortocircuita per ¢
centralina di comando connesso alla stessa SMPS.
fSe una corrente superiore a 2 A =~ richiesta dalla |

coll egato una sorgente di ali mentazione esterna (24



4.2.4 Configurazione della I/0O digitale Configurable (TBCI1 - 4, TBCO1 -

4)
La 1 /0 digitale della centralina di comando =~ <costitui
utilizzate per collegare | e periferiche necessarie al
I/ O doppie da wutilizzare per |/ O del segnale di sicure
M vio o vio B vio o vio B ool B oos M oo0o B oi13
M 01 W 05 M 109 N 13 M clo M clo M clo M cio
N vio B vio B vio B vio B o002 B oo06 B o1 N o014
N 102 M 106 N 10 N 4 N cio N cio M cio B cio
M vio N vio B vio N vio N ooz M oo7 MWour M ois
N 102 N 107 m i N s N cio B clo M Gio B cio
M vio B vio B vio B vio B oo4 B oo0s B o012 B o016
B 104 M 08 n 12 N 116 B co B cio M cio B cio
TBCI1 TBCI2 TBCI3 TBCI4 TBCO1l TBCO2 TBCO3 TBCO4
Le specifiche elettriche della | /0O digitale configurat
[Oxx] Tensione 0-24V
Corrente
[Oxx] . 0-1A
elettrica
Digital Output c :
aduta di
[Oxx] . 0-1V
tensione
Corrente di
[Oxx] . . 0-0,1mA
dispersione
[1xx] Tensione 0-30V
[Ixx] Area Off 0-5V
Digital Input [1xx] Area ON 11-30V
Corrente .
[Ixx] . 27 15mA
elettrica

A Attenzione

fr terminali VIO (10 24 V) e GIO (I O GND) wutilizzabi
separati da VCC (24 V) e GND delle altre sorgenti ¢
Far ¢ eatzi one poich® | e funzioni di agnostiche del r ol
interna =~ connessa come alimentazione I /O digitale
I/ 0 digitale (TBPWR) o se | '"ali memdlaiziwin@ &€ 4GIVOnon
attraverso una sorgente di alimentazione esterna, |
interrompe il funzionamento del robot .
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Se la I /0O digitale configurable viene auttiilviazrzeatvaarcio me
funzionamenti a corrente ridotta come elettrovalvol e r
con sistemi PLC o periferiche. Qui nel seguito =~ spiec
A I'n caso di ri creeyds am@ ndroy dd onutnad th g
Questo — il met odo di connessione di un switch o cont
TBCl 4 e terminal:. I x x . L'"uscita del di spositivo ester
tramite il rel —, eptetrr iccua megrutees tios oliastud tdaaieldi sposi ti vi
. . Dry Contact Connection r'\J Safety Controller
vo . VoW Board
«] & o (e | e TBCIL~TBCH
| 101~116
—_——— — —1——1 —
&« " = (¥3(
= - GIOo J7
NPN output PNP output
(Sink type)  (Source type)
with Relay with Relay f\J
A In caso di ricevimento di un ingresso wet contact
Riceve segnali ti po tensione da dispositiuvi esterni
type, r itceenvsd onmrea i n i ngresso di 24 V/ 0 V. Quando 'Uus(
" possibile aggiungere un rel  per ricevere una tensi
tensione richiede un riferimazionei editeposi dieviones esc
coll egati ad una ground comune.
L,y Wet Contact Connection f\J Safety Controller
@) (Voltage/Current from Ext . Source) VIO (24V) Board
- = ———-l VIO | (o
\‘ I
[ ] TBCIL~TBCH

&«

PNP output
(Source type)

Pushbutton
/ Switch

K1 (4 sSw
j T 101~116
o L

14
19

Y

_|_ Common Ground GIO é
NPN output -
(Sink type) f\J
with Relay




A Quando viene utilizzato un carico campione.

Questo = un metodo per il collegamento di -carichi tra
TBCO4 e il terminale GI O.

Ciascun terminale =~ in grado di emettere una corrente
pu, essere |imitaoadizifomnzitemeni cddlel @ del carico.

Se | " alimentazione | /O digitale (VI O/ GI O) fornita t
predisposi zione iniziale di fabbrica, =~ possibile uti
richiesta wunlae csouwrpreernitoer ¢ oat a2 A, ri muovere il coll egam
digitale (VI O/ GI O) della morsettiera alimentazione 1/
(VCC/ GND) e coll egare una sorgente di alimentazione &€

Safety Controller

Manual e

Board FUSE2A
e\_o—
24V
TBPWR
(Ylcio —— — — -
Digital glj L
Isolator A
& 001~016
Logic |
Voltage Source -
Output L
)
TBCO1~TBCO4 A
T T
<L N )
d'"install azi one3 Doo R



A ln caso di collegamento di un dispositivo di i ngress
Se | "uscita I/ 0O digitale coll egata ad di spositiwv
del |l e mor s etTtBiC®Orde aTBAG@Ingpr ealse diel di spositivo estern
negative common del dispositivo esterno stabilire
Safety Controller :
é q S External Device
oar FUSE2A VCC
o\ ———-{--o
24V fo'D
TBPWR s
N ) 24V
vio . SMPS
YiGe ————~
Digital gda L
Isolator A ]
& 001~016 Negative common
Logic B Ixx Sink type input

Voltage Source
Output

TBCO1L~TBCH

Common Ground

»l
L}

I

S

COM(N)

4

yY




A In caso di coll egament o di un dispositivo di i ngres

Coll egare un rel ™ tra il teriBCOUe eOxx dellimé nmdes &t O ¢
segnali di ingresso sui contatti del di spositivo est el
di spositivo esterno una sorgente di alimentazione est:
Safety Controller _
Board o Lj'\EXternaI Device
FUSE2A | vcc
24v I COM(P)
TBPWR |

v

K\ T
1d

»l
L}

=T | 2av (F
I:wo_,/' SMPS\ —
Digital ﬂﬁ
S Isolator

& 001~016
Logic 1| 1xx

Positive common
Voltage Source Source type Input
Output

TBCOL~TBCO4 I

J7 o
JS N

A Attenzione

Tl dispositivi I/ O digitali General possono arrestar
del |l "interruzione dell"alimentazione alla centrali:r
| "autodiianpmnediaze oni del programma di |l avor o. Pert a
rischi prima di configurare una workcell robotica e
pezzo in |l avorazione, trascur at ez zzaz adzeiloln' e ncgaruessastoo
da errato riconosci mento, assicurarsi di aver adot t
fLa I/ O digitale general =~ wuna |/ O del tipo a conne:
pu, comportare | a perditperdelulie nfonnzi omis sdibidiec wrtd :
di sicurezza. Se =~ richiesto il collegamento di di :
sicurezza, verificare di aver configurato il termirt
I

|
consol e portati e.

Manual e d'"install azi one3 Doo R



Se la I/ 0O digitale configurable viene utilizzata come
002, é , 015 e 016, I 01 e 102, |l 15 e | 16, possono
origine ad una |/ O di sicurezza doppia.
Memte il terminale di uscita del contatto di sicurezza
tipo a contatto a potenziale zero (Dry Contact), I i ng
sia a segnali di tipo a ycoOothatatca )a cphoet ednz italpeo zseorta o( I
L'"uscita impostata come |/ O di sicurezza emette segnal
di tipo a contatto a potenziale zero con | 'aggiunta di
Quell o che segue ol lueng aerseenmpoi odidiun di spositivo di sicu
A Collegare un interruttore di emergenza con segnale
Contact) come terminale ingresso di sicurezza
Q VIO
4,‘?/ o 101
! VIO
1
102
A Collegare dmaoldrtiteiaa con segnale di tipo sotto
terminale ingresso di sicurezza (massa comune)
oUT1L M vio M ool
._\—llm M cio
0‘”2'1:\”0 W o0
102 M clo
M vio B oo03
BN 03 B cio
B vio B oo4
| GlO




4.2.5 Configurazione della morsettiera I/O analogica (TBAIO)

La central
modal it?”™
di spositivo

segnali analogici tensi o
Pe garantire | a massima pre
A Utilizzare cavi schermati
A Collegare | o schermo al

A Poich®

na di
tensione
esterno

s e gen asloin od ir ecloartrievnatme nt e
funzioni

apparecchi <che

ingresso

Le specificheipbkettlii ©Ohanal bgr mi

corrente/tensione

comando po
corrent
azionat

terminale di

ssi ede edsusee rtee rcroinnfailgiurla/td air
e. Essa pu, emettere un seg
o utilizzando |l a |1/ O anal oc
ne/ corrente.

cisione dell ingresso, att
o a doppino twistato per
massa all'inte

meno sensibild.i al |

no in modalit”™ corrente per
possono essere i mpostate
sono | e seguenti

[AIx-GND] Tensione -
Ingresso Corrente
analogico in [AIx-GND] clettrica 4-20mA
modalita
Corrente [AlX-GND] Resistenza 300 Ohm
[AIx-GND] Risoluzione 12 bit
[AIx-GND] Tensione 0-10V
Ingresso AlX-GND Corrente
ana|OgiC0 in [ X- ] elettrica B
modalita
tensione [AlX‘GND] ReSiStenza 1M Ohm
[AIx-GND] Risoluzione 12 bit
[AOx-GND] Tensione -
vscita AOx-GND Corrente 4-20mA
analogicain [AOX-GND] elettrica ~eem
modalita
corrente [AOx-GND] Resistenza 50M ohm
[AOx-GND] Risoluzione 16 bit
[AOx-GND] Tensione 0-10V
Uscita AOX.GND Corrente
analogica in [AOX-GND] elettrica )
modalita
tensione [AOx-GND] Resistenza 1 ohm
[AOx-GND] Risoluzione 16 bit
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A Ilngreéeemsione/corrente

Riceve segnali di tensione o corrente da un dispositiyv
TBAI O e il terminale GND. Se | 'uscita del di sspositivo
10 V c¢c.c. Se li'tuisvcoi t a udne |s edginsapl oes d i ce2rOr emAt e, riceve u
2?2 A seconda del segnale di uscita (tensione/corrente)

|l "ingresso anal ogi co del |ITae ncsedoot@reafiriema edi Teaman®endame
(coonse portatile).

Y Safety Controller Board

0 ~ 10 Vdc
4 ~ 20 mA
— 1 Jain-2 >
. ) Lo;/i\llt:rass > ADC
Field Output O TBAIO
EXPLG DCS

Sensor O _

REED %7
AY

A Uscita tensione/corrente

segnal.i di tensione o corrente ad un disposit
il terlmiinnaglree s&GNoD.d eSe di spositivo un segnal e
c

Se | '"ingresso del dispositivo20 mA. segnal e

2?2 A seconda del segmalomedicoirmegmds®9go detlemi spositivo,
| "uscita analogica dedmd@ Tersi oné o nxauld Checapcein nRdedn dca n t

(console portatile).

Safety Controller Board

4 -20 mA
0 - 10 Vdc
Ao1~-2[ 1] —_—
louT +10 Field Input
DAC S\ EXPLG DCS
<€— Voltage & Current TBAIO - O Actuator
Combined VOUT,
GND




4.2.6

TBEN2)
La centralina di comando presenta due terminali TBEN ¢
Essi supportano | e fasi A, B e Z come ingressi ed eseg
Il nol tre, |l a fase S psugnsecwsrserci uStidritzzdaedla cconmeogl i at or e
La figura che segue mostra una configurazione di encod
ad essa quando si effettuano i coll egament.
A Per garantire |l a massima precisiegune:d&tilizgmeescayv
doppino schermato per ridurre il rumor e.
A Collegare | o schermo al terminale di massa all'inte
A Collegamento della fase A, B, Z dello I ncremental E

Configurazione del terminale d'ingresso dell'encoder (TBEN1,

Incremental
Encoder

o)

+V VvCC

Safety Controller
Board

I

24y 12v

—4 FUSE / 1.5A
+

Low Pass >
I Filter cPu

@ A.BZ E1A,B,Z

TBEN 1~2

oV GND

s |
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A Nel casi@graissi dell a fase S, cuwp |oce gahiowmwlanlas eesndd en z
del tipo(WNPN$ epMeFPreevi tare il floating.

A Collegamento del Sensor NPN

Safety Controller
Sensor (NPN) Board

w J\ 24v 12v

R PULL - UP vee [ FUSE/1.5A i
Low Pass »
I [j I Filter CcPy

out E1S

TBEN 1~2

ov GND

S N

A Collegamento del Sensor PNP

Sensor (PNP) Safety Controller
Board

24v 12v

vee T FUSE / 1.5A

TBEN 1~2

+V

Low Pass
out ES Filter »CRU

] i |

ov PULL - DOWN GND




4.3

431

Manua

Connessione di rete

Apparecchi atTuQPe IIPnt eersieetr,ne e Modbus possono essere co

all'"interno della centralina di comando.
Col |l egare i <cavi alle porte dedicate a seconda del |l ' ar
A WAN: Collegamento a |Internet esterna

A LAN: Collegament oi tae perotf@acolclhhe TCR/mM P o Modbus

I coll egamento del cavo al terminale di connessione ¢
figura che segue).

WAN LAN1 LAN2 LAN3 LAN4

i il e |l e

A Attenzione

fLa porta LAN4 = wutilizzata per wtoillliegzmarel & omdrmr od d lelr
altre apparecchiature.

Collegamento di dispositivi esterni 1 Sensore di visione
(| robot pu, essere collegato ad un sensore di Vvisione
di oggetti) e i riel peesodel esseser eradismeissiomal robot t
di ricevere i comandi per il robot stesso.
Configurazione del sensore di visione
A Configurazione del coll egamento di comunicazione
Coll egare |l e porte LAN dei dispositiwvi e attivare | a oc
effettuate dal sensore di visione al4d GCohotss(owadede | ¢
rexre I mpostare | '"'"indirizzo I P del sensore di visione s
comunicazione TCP/ I P.
A Configurazione dell'attivit”™ di visione
Per effettuar e Ipaosmizsiuornaez idoineundeolgilgeett o, =~ necessario
d'ingresso e della vista dell ' '"oggetto desiderato otter
programma di configurazione dell " attivli tpr oddu tvti csrieo ndee lc
sensore di visione.

| e d'"install azi one3 Doo R



A I mpostazione del formato dat.i di mi sur a
Per wutilizzare i dati di mi sura del sensore di Vvisione
calibrazione del e bcoao rediqnueetseteov pdsdivveem eedveM drdiimi zi o del |
utilizzando il programma di configurazione del sensor e
vi sione devono essere trasmessi utilizzando i seguent.
or mg pos|, X , y ,langol, varl,| var |, é
T posseparatore indica | "'"inizio dei dati di mi sura (pr
T x Val ore della coordinata X dell '"oggetto rilevata c
T v Val ore della coordinata Y dell'oggetto rilevata c¢
T angolo: Valore dell "' gegbdobordi evatazconei tlebkenesgre di
T wvarlévar N: Informazione rilevata utilizzando il sens
val ore controll o difetto)
Esempi o) p308s.,12,5445 .53,, 1, 50.1 (d88cflizaogke=24858, 5yayt=1
va2=50.1)
Configurazione del programma del robot
Dopo aver completato il collegamento fisico per |l e co
il sensore stesso ~ stato configurato, =~ necessario i
coll egamento tra il sensolreprdoigrvansmaondei e il robot ste
connessione/comunicazione/controllo del sensore di vi
Doosan Robot Language (DRL) e caricandolo nel Task Wr
I dettagli ed esempi esplicativifdeti ®oniosdel RedbowsolLan

Vi sione esterno sono contenuti nel manual e di program



4.3.2 Collegamento di un dispositivo esterno i DART Platform

La DART Platform =~ un software che viene eseguito su
Wi ndows . Doepgouiatvoerl ae sDART Pl atform, dopo aver coll egat
desktop/ |l aptop tramite | a porta LAN, tutte | e funzion
essere utilizzate senza Teach Pendawant Pelrl et adlill'iiret |
della centralina di comando, =~ necessario eseguire | a
T Ricerca indirizzo | P e impostazione di coll egamento
Configurazione del collegamento di comun
Quando un | aptop =~ ©bobkeEkbatoenttal ppatdi LAomando e vi
Pl atform, si avvia automaticamente | a ricerca dell"'in
informazioni sul-dantvrealsliernee ddked!l smubmer o di serie del |
urcol |l egament o.
A seguito della selezione del numero di serie del rob
DART Pl atformomtdiolurmrsulconsentendo al robot di funzi

I n caso di probl emi con bkedorbegegmernte. appl i tapeobéd
il

risolto, contattare personal e di vendita o di assi
T Se |"indirizzo | P della centralina di comando col |l e
controller eicercautdéhbtnucet badr serie del robot no
Premere il pulsante di aggiornamento per eseguire n
riconnettersi seguendo | a procedura descritta in pr

[] - a *

Select a robot serial number

# Serial Number IPAddress  Controller Version

1 00000 MY 192.168.137.100 v.0.0.0

Manuale d'installazione3 Doo R



4.3.3 Configurazione del ModbusTCP Slave

Ladunzione ModbusTCP Sl ave di Doosan Robotics supporta
funzione General Purposde 3Bemisrtro (SEPREe(eer@dBPRUrpose F
Questa funzione si attiva automat i camopernmmal njeunatned.o Rdr tcaor
|l "utente pu, utilizzarla dopo aver abbinato il Master
banda.

,iNota

fLa Tabella I /O relativa viene fornita in un file se

fPer | "utilizzo dell a f umamiuceane GRR Pfraorge arminfaezriiomesn tpoe



4.3.4 Protocollo espanso - Configurazione del PROFINET 10 Device
(PNIO device)

| controller del robot di Doosan Robotics supportano
consente | a modifica deii RPlart a medtoepros Idae | | ertotbuorta con un
(PROFI NET 1 O Controller/ Master). (cio ., monitoraggi o

Regi ster (BiveddmeUt7iFlliozazzg del Gener IGPIRYr Pes e mRggi ot é
informazioni serBRWOFpP NETi, buedcom
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4.35 Protocollo espanso - Configurazione di EtherNet/IP Adapter (EIP

adapter)
| controller del robot di Doosan Robotics supportano
consente | a modifica dei dati dopo | a lettura dei p
(EtherNet/ |1 P Scanner/ Master) tr{cidelT. romoni t dGreamgegiad dalil
(Bit, linvte,d eFle®JaTi )l i zzo del Gener 8dGPR)rpeseuRegiBber inf

su Et her Ne twwlwP,0o dwed err g



http://www.odva.org/

4.3.6 Uso del Protocollo espanso

Le funzioni PROFI NBE€vi ©ehDeei €¢ hePNe®/ I P Adapter (EIP a

all"avvio del controll er e sono in stato di col |l egame
utilizzare questa funzione, " necessari o Macsltleegahrae e
di fferenti caratteristiche, per cui " necessario contr
_iNota
Quell e che seguono sono descrizioni delle caratteris
I ndustrial Et hernet .
fLa funzione I ndustri al Etotheortn e&ts dcein adrntlri @lzlae ru n@Ro AAs
ma i mplementa | a sua funzione in base al TCP/ 1P, pe
real e.
fL"invio di dati a dispositivi esterni ha identici ¢
robot hatsokoidentutche e non si coll ega. Pertanto,
" sincronizzata con | 'uscita dati dall o EIP scanner
fPer 1 a I O table di PNI O e EI P, vedere | '"apposito dc
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4.3.7 Utilizzo del General Purpose Register (GPR)

La funzione GP

R | a

Consente | o scambio
_i Not a
La funzione GPR
informazioni sui
fset _output regis
fset _output_regis
fset _output _regis
fget _output _regis
fget _ouwmgpwst ereint
fget _output _regis
fget _input _regi st
fget input _regist
fget _input _regi st

memoria del

PNI O device e del El

dei dati utente tra i di spositivi

t
t
t
t
(
t
e
e

e

di sponi but il isod at it raaomid ei DRég e
DRL, veder e

er _bit(addre
er _int(addre
er _float (add
er _bit(addre

addr ess)

er _float (add
r_bit(addres
r_int(addres
r_float(addr

I Programmi ng Manual
ss, val)

ss, val)
ress, val)

ss)

ress)
s)
s)

ess)

P

nt



5. Modalita e Stato del Robot

Le modalit”™ operative del r oblo'tu tseomtoe |cao nMordaalllia "d iMaentuts
e |la modalit”™ Automati ca, il cui il robot opera senza
5.1 Manual Mode (Modalita Manuale)

Quest a la modalit”™ in cui in il robotuonpeonassbto il

guando viene premuto il pul sante relativo ad un'azione

del |l "azione corrispondente.

Aln Manual Mode (Modal it manuale), |l a velocit”™ di mo
mm/ s, i aooaotd norme di sicurezza del robot.

AsSe i risultati della valutazionpgosieti onsEhalkbl é n8wictam
guesto pu, essere coll eyatttoiSmd emige e/ Pr ogopasmazopaerat
del sistemaasbn fhoe&Ehable Switch deve essere i mposta
consentire il funzionamento del robot in modalit”™ ma

I'n Manual Mode (Modalit”™ manuale), =~ poteskbielé configu

Manargpe progr ammar e | e Taatstki vB w@iTh ddkerl Wrrietbesre i h robot non

essere azionato normal mente per motivi come il superar

utilizzare | a funzione Recovwemayl e Riupnrziisotniannoe)n tpoer r i pr i
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5.2 Modalita automatica

Questa =~ la modalit”™ in cui in il robot opera senza i

|l "attivit®™ programmata o | a sequenza predefinita con

input da parte dell'"utente

Task BwiThd&r Wwaodgeano verificare | "attivit”™ programmat a

nell ' operazione corrente

Ase i risultati della valutazione del rischio indican
posizioni, questo pu, essere collew@Mo>aRobaversb/ O’
Sicur.ezlzm questo caso, ilo'nientdervreutetssrea edii mphisltiattadz s ul

centrale per consentire |l e funzioni Pl ay o Start, Re



5.3 Altre modalita

A differenza delle modalit”™ normal. come quella manual
ecciemnal e.

Questa modalit”™ include stati particol ari come | '"avvic
stati relati vi al Backdrive in cui =~ possibile spinger
elettrica.
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5.4  Stato e colore del LED Flangia in ciascuna modalita

Modalita | Stato Descrizione LED Flangia

- Questo ¢ lo stato di apprendimento predefinito.
- Workcell Manager, Task Builder e Task Writer possono
essere utilizzati per configurare le condizioni operative o

Manual Standby . ; R Blu
eseguire la programmazione dell'attivita.
- Monitora lo stato di arresto in condizioni Safe Operating

Stop (arresto funzionale sicuro) (SOS).
ManL_JaI - Per azionare il robot viene utilizzata la funzione jog. Blu .
Jogging lampeggiante
Manual - Il robot pud essere azionato direttamente a mano durante Ciano
Handguiding I'apprendimento. lampeggiante

- Ripristino in corso.

- Durante il ripristino tutte le funzioni di monitoraggio di
sicurezza, eccetto quelle per il monitoraggio dell'asse e Giallo
della velocita del TCP, sono disabilitate. lampeggiante

- Monitora lo stato di arresto in condizioni Safe Operating
Stop (arresto funzionale sicuro) (SOS).

Recovery Standby

- I movimenti a impulsi di ciascun asse possono essere .
Recovery et . - Giallo
. utilizzati per correggere il superamento della soglia di .
Jogging . lampeggiante
sicurezza.
Recovery - Il robot pud essere mosso direttamente a mano per Giallo
Handguiding correggere il superamento della soglia di sicurezza. lampeggiante
Manual - Il sistema € in uno stato di arresto di protezione a causa di

un ingresso di arresto di protezione, superamento della
soglia di sicurezza, ecc.

- Monitora lo stato di arresto con Safe Operating Stop (SOS).

- Apparira un pop-up giallo Stop di protezione. Dopo aver
rimosso la causa dell'arresto di protezione, se si preme il
pulsante Reset, lo stato del robot verra convertito nello stato
di Standby manuale e il pop-up scomparira.

Interrupted - Se non & possibile rilasciare il limite di sicurezza che supera Giallo
senza spostare il robot, premere il pulsante Ripristino per
accedere alla modalita di ripristino di sicurezza e, dopo aver
spostato il robot, & possibile rilasciare Interrotto.

- Se non é possibile rilasciare l'ingresso dell'arresto di
protezione dal dispositivo di protezione, premere il pulsante
I/O di sicurezza per annullare l'impostazione dellingresso
dell'arresto di protezione.

- Il servo é spento a causa di emergenza, ingresso di arresto
di protezione, arresto o superamento della soglia di
sicurezza.

- E identico a Safe Torque Off (STO).

- Servo On e possibile solo quando tutte le cause dell'arresto ROSSO. (M/H
. ) N . Series)
Servo Off di emergenza o dell'arresto di protezione sono state
. LED spento (A
rimosse. -
Series)

- Se non & possibile rilasciare il superamento del limite di
sicurezza senza spostare il robot, & possibile rilasciarlo
spostando il robot dopo Servo On nella schermata della
modalita di ripristino di sicurezza.




Modalita

- Se non & possibile rilasciare lingresso dell'arresto di

Descrizione

protezione dal dispositivo di protezione, annullare
limpostazione dell'ingresso dell'arresto di protezione nel
menu di configurazione I/O di sicurezza.

LED Flangia
e/o Base

Modalit

Auto

Stato

Auto Standby

Descrizione

- L'interfaccia utente della Teach pendant (console
portatile) si trova nella schermata di modalita esecuzione
corrente in un singolo spazio di lavoro.

- Premendo il pulsante "Esegui" si eseguira il programma
del |l 6attivit?”

- Per una zona indipendente zona indipendente, il colore
visualizzato ¢ il bianco, per una zona collaborativa, il
colore ¢ il verde.

LED Flangia
e/o Base

Bianco/Verde

- Il programma dell'attivita viene eseguito.
- Per una zona indipendente il colore visualizzato & il

Bianco
lampeggiante /
Verde

Auto bianco, per una zona collaborativa,il colore & il verde, Iampeggmnte /
Running S . Bianco e giallo
mentre per una zona ad alta priorita i colori sono a turno lampeggianti
il bianco e il giallo. alternativament
e
- Il comando Guida manuale viene seguito durate
HGC I'esecuzione del programma ativita.
(HandGuide - Il sistema attende fino a quando l'utente preme il pulsante )
- " Ciano
Control) Guida manuale".
Standby - Monitora lo stato di arresto in condizioni Safe Operating
Stop (arresto funzionale sicuro) (SOS).
- La posizione del robot pud essere modificata premendo il
pulsante "Guida manuale".
- Dopo l'arresto del robot, inviare il segnale di arresto i
HGC Running P g Ciano

guida manuale e ripristino tramite IO di sicurezza per
impostare il funzionamento automatico e quindi
continuare I'esecuzione del programma attivita.

lampeggiante

Auto-measure

- Il peso e il baricentro del terminale vengono misurati
automaticamente. Notare che durante la misurazione
automatica le funzioni di monitoraggio di sicurezza del
robot sono disabilitate.

Giallo
lampeggiante

Interrupted

- |l sistema € in uno stato di arresto di protezione a causa

di un ingresso di arresto di protezione, superamento della

soglia di sicurezza, ecc.

- Monitora lo stato di arresto con Safe Operating Stop
(SOS).

- Apparira un pop-up giallo Stop di protezione. Dopo aver
rimosso la causa dell'arresto di protezione, se si preme il
pulsante Reset, lo stato del robot verra convertito nello
stato di Standby manuale e il pop-up scomparira.

- Se non ¢ possibile rilasciare il limite di sicurezza che
supera senza spostare il robot, premere il pulsante

Giallo

Manual e d°
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Modalit
a

Stato

Descrizione

Ripristino per accedere alla modalita di ripristino di
sicurezza e, dopo aver spostato il robot, & possibile
rilasciare Interrotto.

- Se non ¢ possibile rilasciare l'ingresso dell'arresto di

protezione dal dispositivo di protezione, premere il
pulsante I/O di sicurezza per annullare l'impostazione
dellingresso dell'arresto di protezione.

LED Flangia
e/o Base

Servo Off

- Il servo & spento a causa di emergenza, ingresso di

arresto di protezione, arresto o superamento della soglia
di sicurezza.

- E identico a Safe Torque Off (STO).
- Servo On é possibile solo quando tutte le cause

dell'arresto di emergenza o dell'arresto di protezione sono
state rimosse.

- Se non é possibile rilasciare il superamento del limite di

sicurezza senza spostare il robot, & possibile rilasciarlo
spostando il robot dopo Servo On nella schermata della
modalita di ripristino di sicurezza.

- Se non e possibile rilasciare l'ingresso dell'arresto di

protezione dal dispositivo di protezione, annullare
limpostazione dellingresso dell'arresto di protezione nel

Rosso (M/H-
Series)
LED spento (A

Series)

menu di configurazione I/O di sicurezza.

Moda
lita

Stato

Backdrive
Hold

Descrizione

- Tutti i freni dei 6 giunti sono inseriti e il movimento Backdrive

e bloccato.

LED Flangia e/o
Base

Giallo lampeggiante

Backdrive
Release

- Il fermo di uno o piu giunti & rilasciato a causa della selezione

del rilascio del freno.

- Il freno o i freni non si bloccano da soli. Prestare attenzione

poiché il robot e/o il terminale potrebbero cadere a meno che
tutti i freni vengano nuovamente inseriti.

Giallo lampeggiante

Backdrive
Servo Off

- Il servo viene disinserito dall'arresto di emergenza o a causa

del superamento della velocita di soglia del giunto durante il
movimento Backdrive.

- ldentico a Safe Torque Off (Modalita coppia

disinserita)(STO).

Rosso (M/H-Series)
LED spento (A
Series)

Initializing

- La centralina di comando ¢ in fase di avviamento e il robot &

inizializzato.

Rosso
lampeggiante




6. Funzioni Sicurezza

6.1 Introduzione

ot di Doosan Robotics uti Imondzdamao ay
ezza interfacce elettriche per p
e

b red mmeae d
r

tegra one di altre apparecchiatur

i c

o

|

re gli L
osi tiwvi
terfacce
@ance 1,

one momiel at @ag@il da sicurezza e d
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,i Not a

fLe cell e di |l avoro dewviohiozzaseéoel eohdingiuomit edi si cu
accordo con | a valutazione dei rischi effettuata s
dall '"integratore di sistema per cui fare riferiment
necessarie.

fSe iis tse mi di sicurezza del robot rilevano | a presen
hardware tra culi il cortocircuito del <circuito d'ar
ensore di posizione o un error e vdait oc oinmummei dciaazti aonmeen ti
'arresto di categoria 0. Contemporaneamente, quanoc
na violazione rante | ' esecuzione del monitoraggi
ul sante d' a est o udi semenrad een zdd ,arwieesnteo idnv ipatod e
vato un urt esterno o un parametro fisico (pos
rano i I i mi i i mpostati, il sistema arresta il
men'¥ debhe mpebstariezza. c(asteel geozriioart adrdae @urnrak sdteol |

e
u
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al moment o
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(modalit”™ d

i (rilevamento co
che si adatta al/l
vento per evitare
i tra | " attrezzatu
sto RS1)

ti ol | S
eci al a 6
del |’ |l a ¢
|l occ ra d
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DO — 0
® DO Do

a
r

fTPer informazioniamnzud die mgpror eestloa rdiicshti esti dal robot
compl etamente dal momento del rilevamento di uno deé
|l " All egato C. Distanza di arresto e Tempo di arrest
parte deZdileanesadeait ari schi effettuata dall''"integrator

911 men¥¥% i mpostazioni di sicu
movi mento dei giunti, del ro
del | aafd'amgdi ta aumentata de

rezza pu, contenere var
bot e del TCP. Qui , con
'l " of fset del TCP.
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6.2 Funzione di arresto per motivi di sicurezza

Questa =~ | a funzione di arresto e monitoraggio dell''arrest
definita i-m2.l EC 61800

Funzione
Sicurezza Descrizione della funzione e rilevamento anomalie PL, SIL

Nome

Interrompe immediatamente |'alimentazione elettrica a tutti i motori
STO (Safe | gei moduli joint e linserimento del freno forza larresto del | 2-24E-8 | PLeCat. 4
Torque Off) . /h SIL 3
funzionamento. (Servo Off)
Tutti i joints vengono arrestati con la massima decelerazione
Ss1 possibile, l'alimentazione elettrica al motore viene interrotta e |l
(Safe 5‘0"_’ 1- freno viene inserito per l'arresto. (Servo Off) 1.41E-7 | PLdCat. 3
_Arresto n Se la decelerazione non e sufficiente durante I'arresto, il metodo /h SiL2
sicurezza 1) . . ;
viene impostato sull'arresto STO.
sS2 Tutti i joints vengono arrestati con la massima decelerazione
(Safe stop 2) | possibile e viene attivata la funzione di monitoraggio arresto SOS. 1.41E-7 | PLd Cat. 3
(Arresto in Se la decelerazione non & sufficiente durante l'arresto, il metodo /h SIL 2
sicurezza 2) | viene impostato sull'arresto STO.
SOS
(Safe La posizione corrente viene mantenuta con motore alimentato e
Operating freno disinserito (Servo ON). 1.41E-7 | PLd Cat. 3
Stop) (Arresto | Viene impostata la STO in caso di rilevamento di una variazione /h SIL 2
funzionale anomala della posizione.
sicuro)

Funzione
Sicurezza

Stop Triggering Event (Evento di attivazione Stop Mode

arresto) (Modalita)

Nome
Se il pulsante dell'arresto di emergenza della TP
Arrestodi | Viene premuto stoor | 25468  F-°C
emergenza Se il pulsante dell'arresto di emergenza collegato al SS1 /h SIL3
terminale TBSFT EM viene premuto
Arresto di Se il dispositivo di protezione collegato al terminale | sTO, SS1 | 1.41E-7 PLd Cat.
protezione TBSFT PR viene attivato or SS2 /h Sli 5




6.2.1 Arresto di emergenza

L'"utente pu, wutilizzare il pul sante d'arresto di emer g
emergenza. I'n situazioni di emergenza, premere il pu
parte superiore destra dell medoasamenperiatbsistpen. arr

Emergency stop button

,i Not a

fLa modalit”™ di arresto SS1 =~ <configurata sull'i mpos:c
emergenza.

TfRuotare il pul sante d'arresto di emergenza in sens:
emergenza.

fSesono necessari pulsanti di arresto di emergenza s
pul sante alla centralina di comando dopo aver eff et
fL"arresto di emergenza non deve es®sdareée utiislcihi zatma
come dispositivo di protezione secondari o.

TSe si rende necessario collegare pulsanti d' arrestc
avvenire dopo una valutazione dei rischi dell ' appl
emer ggendzeve essere conformé&5alla norma | EC 60947
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6.2.2 Arresto protettivo

I robot dispone di una funzione arresto di protezi one
di spositivi di protezione.

Per informazioni sul collzigamentve defe Llodp ® @iuir @mii odie ¢
dell a morsettiera per c ooefdatBois fdiiguirnagrieosnseo d(eTBRFT)Y O di
Confi gur abdde T(BTCBA@I 1



6.3

I robot Doosan dispongono di varie funzioni di
mi sura per | a riduzione dei ri scRobotami miet
possibile configurarneziloanes odgil inao ndiit ocriaagsgciuon.a f u
fMonitoraggio della posizione del giunto (SLP):
giunto.
fMoni toraggio della velocit”™ del giunto (SLS):
giunto.
fMoni toraggio delilbaepdeil zT€®Pe/ di mez a monitor a
TCP in uno spa&paezicorapeesriatniovo, spazi o
coll aborativArearkiamvietpén,orientamento
codilane
fMoni toraggio della velocit”™ del TCP: Limita
fMoni toraggio della forza esterna sul TCP: Li
fRilevamento collisione: Limita a cdppiaothekt |l @ for
ciascun giunto
fMoni toraggio del momento: Limita il

fMonitoraggio

Funzione monitoraggio per classe di sicurezza

del | a
robot .

_i Not a

potenza

meccanica:

di |l avor o
ut ensi

momentum massi

Limita

consol e

condi zione i
d
F

M1 l'imiti di siciuasezwma uftudzizaemea ididamoni toraggi o
robot > Limiti del robot sulla Ul dell a
Tl l'imiti di sicurezza rappresentano | a
attiva la funzion®&rmrdestadgresdaomplQatamdol & "posi zione
applicata dall'esterno possono essere diverse
SFil::TJZI’Ie()Zr;?i Stop Triggering Event (Fvento di attivazione l\j:)(:jpe PEHd PL, SIL
Nome arresto) (YL ENEY]
P05|z_|one del Se l'angolo di ciascun asse supera il valore di soglia | STO, SS1or | 1.41E-7 PLd Cat. 3
_ glunto configurato Ss2 Ih SIL 2
Limite (SLP)
Joint (Giunto)
Speed Se la velocita di ciascun asse supera il valore di soglia | STO, SS1or | 1.41E-7 PLd Cat. 3
(Velocita) configurato SS2 /h SIL 2
Limite (SLS)
Joint (Giunto)
Torque NG Se la coppia applicata a ciascun asse supera il valore STO 1.94E-7 PLd Cat. 3
(Coppia NG) | di soglia configurato /h SIL 2
Limite (SLT)
Collision
(Collisione) Se la coppia applicata a ciascun asse supera i valori | STO, SS1 or | 1.94E-7 PLd Cat. 3
Detection di soglia per la sensibilita configurata SS2 /h SIL 2
(Rilevamento)
TCP/Robot
Po(sl_'itrlr?irt]el‘gimt Se il TCP/Robot esce dallo operating space STO, SSlor | 1.41E-7 PLd Cat. 3
. Se il TCP entra nello protected space SS2 /h SIL 2
posizione del
TCP/Robot)
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Funzione
Sicurezza

Nome

Stop Triggering Event (Evento di attivazione
arresto)

Stop
Mode

PL, SIL

((YLEEY]

Limite di Se la differenza tra la direzione impostata nella Tool
orientamento | Orientation Limit Zone e l'orientamento del TCP STO, SSlor | 1.41E-7 PLdCat. 3
: . ) ) SS2 /h SIL 2
TCP supera il valore di soglia configurato
Limite di Se la velocita del TCP supera il valore di soglia | STO, SS1or | 1.41E-7 PLd Cat. 3
velocita TCP | configurato SS2 /h SIL 2
Limite di forza | Se la forza esterna applicata al TCP supera il valore | STO, SS1 or | 1.94E-7 PLd Cat. 3
TCP di soglia configurato SS2 /h SIL 2
ll\i/lrﬁirtr:eegé? Se il momento del robot supera il valore di soglia | STO, SS1or | 1.41E-7 PLd Cat. 3
configurato SS2 /h SIL2
robot
otlélr:g;edel Se la potenza meccanica del robot supera il valore di | STO, SS1 or | 1.94E-7 PLd Cat. 3
P soglia configurato SS2 /h SIL 2

robot




6.4 I/O correlati alla sicurezza

Doosan Robotics fornisce un'interfaccia d'ingress
idi spositivi di protezione di sicurezza, i di spo
emergenza, 1 dispositivi di controllo, ecc. Inolt
che genera informazioni wlolta orhd d el iatl”l "d nldo caazab
trova all'"interno di una delle varie arie di sicud

Funzione

Sicurezza Descrizione della funzione e rilevamento anomalie
Nome

Si tratta di un'interfaccia duplex per l'ingresso e l'uscita del segnale
10 di relativo alla sicurezza 2 7E-8 PL d Cat. 3
sicurezza | Seisegnalidiingresso non corrispondono ovvero se i segnali di uscita h SIL 2
duplex non corrispondono, il robot si arresta e viene visualizzato un
messaggio di errore.
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1.
7.1

Trasporto

Precauzioni durante il trasporto

AAttenzione

Quando il robot = avvolto in materiali d'imballaggi
asciutto. Se il robot viene i mmagazzinatb'intennbuo
del materiale d'imballaggio potrebbe formarsi del | a
robot stesso.

Quando il riopowsi ziemat o, tenere conto del peso del

base e organizzarcendd Ita apposemwmzpreert emporanea di
sufficiente di persone. In particolare per | a Serie
movi mentazione" ed assicurarsi che il trasporto avy
|l ocal mente in vigore

Lacaentralina di comando pu, essere movimentata affer
Per il trasporto del robot o della centralina di <co
mancato rispetto di c¢ci, potrebbe cauesare |l esioni al
Durante il trasporto del robot con attrezzature di

nor me e i regol amenti nazional.| e regionali in vigo
Doosan Robotics non si assume alcuna responsabilit?”
traspor per cui accertarsi che il trasporto del robo

prescritto dal manual e d'uso.



7.2 Posizione per il trasporto del robot

Per il trasporto del robot adottare | e seguenti posi zi
Modello J1 J2 J3 J4 J5 J6
MO0607 0° 0° 150° 0° 25° 0°
MO0617 0° 0° 165° 0° 15° 0°
M1013 0° 0° 160° 0° 20° 0°
M1509 0° 0° 150° 0° 25° 0°
H2017 0° 0° 160° 0° 15° 0°
H2515 0° 0° 160° 0° 15° 0°
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7.3 Specifiche di imballaggio

Le specifiche della cassa per il trasporto sono | e seg
Modello Lunghezza Larghezza Altezza
MO0607 742 mm 500 mm 400 mm
M0617 1194 mm 500 mm 435 mm
M1013 968 mm 500 mm 435 mm
M1509 742 mm 500 mm 400 mm
H2017 1040mm 1040mm 1585mm
H2515 1040mm 1040mm 1500mm
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Manutenzione

manutenzione del sistema deve essere effettuata da
Doosan Robotics. La manutenzione ha | o scopo di mar
ndiepemati ve in caso di problemi e include intervent
cerca di potenziali.i probl emi

termine dell'"intervento di manutenzione, effettuare
stema sdddi sdfii sii cluireezza previsti. Durante | '"ispezio
zionali e regionali in vigore e sottoporre a test tu
ando si intervimameé poblashot aciceadalad o naridspettare | e
ocedure di sicurezza e avvertenze.

Mantenere | e impostazioni di sicurezza del software
Se un particolare componente risulta difettoso, sos
comonente approvato da Doosan Robotics.

I'l componente sostituito deve essere reso a Doosan
Al termine dei |l avor i, ripristinare |l e funzioni di
Documentare |l a cronologia delle riparazioni del sis
tenica relativa.

Scoll egare il cavo di ali mentazione e assicurarsi c
mani pobatbta centralina di comando non forniscano a
Non coll egare il sistema ad unamamutgemzieordd. al i ment
Veri ficare i coll egamentii di terra prima di coll ega
Dur alndt esmont aggi o di parti del braccio del mani pol a
ri spettare .l e nor me ESD

Non smont arfeorprmirgdarmd eal i mentazione all'interno del
aree di alimentazione possono essere ancora sotto t
che I a centralina di comando =~ stata spenta.

Fare attenzione ad eviptodwerle' inredr esd $d edna aauquate |
d'"install azi one3 Doo R



Smaltimento e ambiente
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10. Garanzia sul prodotto e responsabilita

Doosan Robotics (nel seguito indicata come fiDoosano o
speci ficata nel presente certificato di garanzia su tu
component.i del eompeman{kescbnsiderati eccezioni o | i mi
Il e condizioni di cui sotto) venduti tramite Doosan 0 S
presente certificato di garanzia ~f ammi tgardalzi @o dtirmi ttts
Tutti gli el ementi in garanzia devono essere gestiti i

10.1 Ambito della garanzia

I difetti materiali e di fabbricazione di ciascun robc
Doos)Jan®ono soggetti alla garanzia fornita dal Costrutt
all"utilizzatore finale (nel seguito indicato come daClI
dal giorno d'installazione del robot.

L'"ambito dteel lgaarparnezsiean | i mita | a responsabilit”™ del Cos
Doosan e prevede un rimborso per il Cliente solo per |
Doosan difettosi

Doosan non indennizza al catniavg ea ddit aprecdwunmdimircea,, m@Peal c
indiretta come danni ad altre apparecchiature n® alcur
causato da difetti dei Prodotti Doosan.
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10.2

Limitazione ed eccezioni della garanzia

Per |l a validithedes$s$arigarangpattare | e procedure di ma
Costruttore e conservarne opportune registrazioni. L a
accerta che | '"utilizzatore non ha rispettato | e procec
A Nel casiol iRredott o Doosan sia stato gestito o utild@i
A Nel caso in cui siano stati install ati componenti o]
A Nel caso in cui il Prodotto Doosan sia stzatbmeripar a
da parte di un tecnico riparatore non ufficiale o d
A Nel caso in cui |l "utilizzatore abbia modificato un
autorizzazione del Costruttore
Nel caso in cui un ProdottperDoecopn ioa ¢ tnatuc tutiialliiz
Nel caso in cui si sia giunti al termine della vita
Nel caso in cui l'a richiesta di intervento dell a ga
periodo di garanzia
A Nel cawsio li'nawaria sia stata causata da disastri nat
anomal a, ecc.)
La garanzia non si applica ai danni causati da circost
del Costruttore, cdoentei bfeurrattoa,, diinscternudziiooonedi sastr.i natur
terrorismo.
Ferme restant.i |l e eccezioni o limitazioni del |l a preser
garanzia che un Prodotto Doosandeslolddacsgui rgdnt e toa nddeatredr
requi siti, o funzioni senza alcun errore o interruzior
responsabilit”™ per gli utilizzi da parte dell"acquirer
responsabilit”™ pepadatieohnhé ol soetiattai one per difetti
Uuso e prestazioni



10.3 Trasferimento

La pres
di ver sa

val i da
val i do.
garanzi

ente garanz
attraverso
solo se il

i a
una

inclusa nel periodo di garanzi

tgraarmnaiiaowve emrei tatas,f eandlhae

Costruttore viene avvisato dell

(. destinatari

a stessa.

10.4 Contatto

ng.robotics@doosan. com

mar ket
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11. Disclaimer

Doosan Robotics continua a migliorare | "affidabilit"™ e
aggiornare il prodotto senza alcuma preawntise. cheod an tk
contenuto del presente manuale sia accurato. Tuttavi a,

o informazioni mancant i



Allegato A Specifiche del sistema

A.1 Manipulator

A.1.1 M0609
Configurazione asse 6
Carico utile 6 kg
Prestazioni Raggio max. 900 mm
Velocita TCP 1mls
Ripetibilita + 0.03 mm
J1 Range / Velocita +360°/ 150°s
J2 Range / Velocita +360°/ 150°s
J3 Range / Velocita +150°/ 180°s
Movimento dei giunti
J4 Range / Velocita +360° 225°%s
J5 Range / Velocita +360°/ 225%s
J6 Range / Velocita +360°/ 225°s
Temperature di esercizio 0 - 45 °C (273K-318K)
Ambiente operativo Temperature di stoccaggio -5-50 °C (268K -323K)
Umidita 20-80%
I/O digitale - X1 IN-3ch / Out-3ch
I/O digitale - X2 IN-3ch / Out-3ch
Flangia utensile e connettore
Alimentazione DC 24V/ Max. 3A
connettore 1414229, female (PHOENIX)
Peso 27 kg
Montaggio Qualsiasi orientamento
Categoria di protezione IP 54
Rumore <65dB

Manuale d'installazione3 Doo R



A.1.2 M1509

Configurazione asse 6
Carico utile 15 kg
Prestazioni Raggio max. 900 mm
Velocita TCP 1m/s
Ripetibilita +0.03 mm

J1 Range / Velocita

+360°/ 150%s

J2 Range / Velocita

+360°/ 150°s

J3 Range / Velocita

+150°/ 180°s

Movimento dei giunti

J4 Range / Velocita +360° 225°s
J5 Range / Velocita +360°/ 225°s
J6 Range / Velocita +360°/ 225°s

Temperature di esercizio

0 - 45 °C (273K-318K)

Ambiente operativo Temperature di stoccaggio -5 - 50 °C (268K -323K)
Umidita 20-80%
1/O digitale - X1 IN-3ch / Out-3ch

Flangia utensile e /O digitale - X2

IN-3ch / Out-3ch

connettore Alimentazione

DC 24V/ Max. 3A

connettore 1414229, female (PHOENIX)
Peso 32 kg
Montaggio Qualsiasi orientamento
Categoria di protezione IP 54
Rumore <65dB




A.1.3 M1013

Configurazione asse 6
Carico utile 10 kg
Prestazioni Raggio max. 1300 mm
Velocita TCP 1m/s
Ripetibilita + 0.05 mm
J1 Range / Velocita +360°/ 120°s
J2 Range / Velocita +360°/ 120%s
J3 Range / Velocita +160°/ 180%s
Movimento dei giunti
J4 Range / Velocita +360°% 2257s
J5 Range / Velocita +360°/ 225°%s
J6 Range / Velocita +360°/ 225°s
Temperature di esercizio 0 - 45 °C (273K-318K)
Ambiente operativo Temperature di stoccaggio -5 - 50 °C (268K -323K)
Umidita 20-80%
1/O digitale - X1 IN-3ch / Out-3ch
Flangia utensile e I/O digitale - X2 IN-3ch / Out-3ch
connettore Alimentazione DC 24V/ Max. 3A
connettore 1414229, female (PHOENIX)
Peso 33 kg
Montaggio Qualsiasi orientamento
Categoria di protezione IP 54
Rumore <65dB
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A.1.4 MO617

Configurazione asse 6
Carico utile 6 kg
Prestazioni Raggio max. 1700 mm
Velocita TCP 1mi/s
Ripetibilita + 0.1 mm
J1 Range / Velocita +360°/ 100%s
J2 Range / Velocita +360°/ 100%s
Movimento dei J3 Range / Velocita +165°/ 150%s
giunti J4 Range / Velocita +360° 225°%s
J5 Range / Velocita +360°/ 225°s
J6 Range / Velocita +360°/ 225%s
Temperature di esercizio 0 - 45 °C (273K-318K)
Ambiente . .
. Temperature di stoccaggio -5 - 50 °C (268K -323K)
operativo
Umidita 20-80%
I/O digitale - X1 IN-3ch / Out-3ch

Flangia utensile /O digitale - X2

IN-3ch / Out-3ch

e connettore Alimentazione

DC 24V/ Max. 3A

connettore 1414229, female (PHOENIX)
Peso 34 kg
Montaggio Qualsiasi orientamento
Categoria di protezione IP 54
Rumore <65dB




A.1.5 H2017

Classificazione Voce Specifiche
Struttura asse 6
Carico utile 20 kg
Prestazioni Raggio max. 1700 mm
Velocita TCP 1m/s
Ripetibilita + 0.1mm
J1 Range / Velocita +360°/ 100°s
J2 Range / Velocita +125°/ 80°%s
Movimento dei J3 Range / Velocita +160°/ 100%s
giunti J4 Range / Velocita +360% 180%s
J5 Range / Velocita +360°/ 180%s
J6 Range / Velocita +360°/ 180°s
Temperatura operativa Da 0°C a 45°C (da 273K a 318K)
ﬁg:;z::s Temperatura di stoccaggio Da -5 °C a 50 °C (da 268 K a 323 K)
Umidita Da 20% a 80%
I/O digitale - X1 IN-3ch / Out-3ch

Flangia utensile O digitale - X2

IN-3ch / Out-3ch

e connettore Alimentazione

DC 24V/ Max. 3A

connettore 1414229, female (PHOENIX)
Peso 72 kg
Montaggio Pavimento
IP Rating IP 54
Rumore <65dB
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A.1.6 H2515

Classificazione Voce Specifiche
Struttura asse 6
Carico utile 25 kg
Performance Raggio max. 1500 mm
Velocita TCP 1m/s
Ripetibilita + 0.1mm
J1 Range / Velocita +360°/ 100°s
J2 Range / Velocita +125°/ 80°%s
J3 Range / Velocita +160°/ 100%s
Movimento dei giunti
J4 Range / Velocita +360°% 1807%s
J5 Range / Velocita +360°/ 180%s
J6 Range / Velocita +360°/ 180°s

Temperatura operativa

Da 0°C a 45°C (da 273K a 318K)

Ambiente operativo Temperatura di stoccaggio Da -5 °C a 50 °C (da 268 K a 323 K)
Umidita Da 20% a 80%
I/O digitale - X1 IN-3ch / Out-3ch

Flangia utensile e /O digitale - X2

IN-3ch / Out-3ch

connettore Alimentazione DC 24V/ Max. 3A
connettore 1414229, female (PHOENIX)
Peso 70 kg
Montaggio Pavimento
IP Rating IP 54
Rumore <65dB




A.2 Centralina di comando (Controller)

A.2.1 CS-01 (Controller AC)

Peso 13 kg
Dimensioni 525 x 287 x 390 mm
Material Acciaio zincato
Categoria di protezione IP30

RS232/RS422/RS485, TCP/IP

Interfacce (*RS232/RS422/RS485: Convertitore da USB a seriale non
incluso)
ModbusTCP (Master/Slave), ModbusRTU (Master), PROFINET
Rete industriale 10 (Device), EtherNet/IP (Adapter)
(*In caso di utilizzo di un gateway, pud essere supportato un altro
tipo di comunicazione)
NC Interfacce FANUC - FOCAS
Porta /0O 7 1/0O digitale 16/16
Porta 1/O - 1/0 analogica 2/2

I/O alimentazione 24 V c.c.

Tensione di alimentazione

. 100-240VAC 47-63 Hz
nominale

Lunghezza cavo 6 m (Opzione: 3 m)
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A.2.2 CS-02 (Controller DC)

Voce Specifiche

Peso 12 kg
Dimensioni 462 x 218 x 295 mm
Material Acciaio zincato
Categoria di protezione IP20

RS232/RS422/RS485, TCP/IP

(*RS232/RS422/RS485: Convertitore da USB a seriale non
incluso)

Interfacce

ModbusTCP (Master/Slave), ModbusRTU (Master),
Rete industriale PROFINET IO (Device), EtherNet/IP (Adapter)

(*In caso di utilizzo di un gateway, pud essere supportato un
altro tipo di comunicazione)

NC Interfacce FANUC - FOCAS
Porta I/O T 1/O digitale 16/16
Porta I/O - 1/O analogica 2/2
1/0 alimentazione 24V c.c.
Tensione di alimentazione nominale 22-60 V c.c.

Lunghezza cavo 3 m (Opzione: 6 m)




A.2.3 CS-01P (Controller CA protetto)

Voce Specifiche

Peso 17 kg
Dimensioni 577 x 241 x 422 mm
Material Acciaio zincato
Categoria di protezione IP54

RS232/RS422/RS485, TCP/IP

(*RS232/RS422/RS485: Convertitore da USB a
seriale non incluso)

Interfacce

ModbusTCP (Master/Slave), ModbusRTU (Master),
Rete industriale PROFINET IO (Device), EtherNet/IP (Adapter)

(*In caso di utilizzo di un gateway, pud essere
supportato un altro tipo di comunicazione)

NC Interfacce FANUC - FOCAS
Porta I/O T 1/O digitale 16/16
Porta I/O - 1/0O analogica 2/2
1/0 alimentazione 24V c.c.
Tensione di alimentazione nominale 100-240VAC 47-63 Hz
Lunghezza cavo 6 m (Opzione: 3 m)
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A.3 Console portatile (Teach Pendant)

A.3.1TP-01
Peso 0,8 kg
Dimensioni 264 x 218 x 69 mm
Categoria di protezione IP40
Dimensioni schermo 10,1 pollici
CS-01/CS-01P : 4.5 m (Option : 2.5 m)
Lunghezza cavo
CS-02: 2.5 m (Option : 4.5 m)




A.4 DART Platform Requisiti di installazione (minimi, consigliati)

I requisiti mi ni mi di install azione per DART Pl at
A O0S: Windows 7 Enterprise Service packl (64 bit
A CPU: 2.20 GHz o superiore
A GPU: GMA 4500 and S5owAc iHDi dHentedyi wal ent i
A Memory: 4 GB
A Java SDK: jdk1.8.0_152 (64 bit)

A Risoluzione dello scher mo: 1280 x 800

I requi siti di installazione raccomandat. per DA

A O0S: Windows 10 Enterprise (64 bit)

A CPU: 2.80 GHz o superiore

A GPU: GM®@ d6Pperiore o GMA HD superiore
A Memory: 16 GB

A Java SDK: jdk1.8.0_152 (64 bit)

A Risoluzione dello scher mo: 1280 x 800
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Allegato B Dichiarazioni e certificazioni

B.1 Dichiarazione europea di integrazione (Originale)

DECLARATION OF INCORPORATION

according to EC Machinery Directive 2006/42/EC Annex Il Part 1 Section B

We,
Doosan Robotics Inc.
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu, Suwon-si,
Gyeonggi-do, 16648, Republic of Korea

declare under our sole responsibility that the following product:

Product : Industrial Robot (Manipulator & Controller)

Manipulator : M0609, M1509, M1013, M0617

Mol Controller : CS-01

is in conformity with the following standard(s) or other normative document(s)

Standard Description

EN I1SO 12100:20100 Safety of machinery
General principles for design
Risk assessment and risk reduction

EN ISO 10218-1 Robots and robotic devices
- Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

EN 60204-1:2006/A1:2009 Safety of machinery
Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

The product as the partly completed machinery must not be put into service until the final
machinery into which it is to be incorporated has been declared in conformity with the provisions
of the Directive 2006/42/EC, as amended by Directive 2009/127/EC, and with the regulations
transposing it into national law.

Relevant technical documentations are compiled in accordance with Annex VI, part B of the
Directive, and available in electronic form to national authorities upon legitimate request.

Additionally the product declares in conformity with the following directives, according to which
the product is CE marked:

2014/35/EU Low Voltage Directive (LVD)
2014/30/EU Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)

cfosfon

Suwon, 15™ October, 2018
R&D Center

Junhyun Jang
Chief Technical Officer




B.2 Attestato di conformita alla direttiva europea sulle macchine

=
=T
L]
Ll Froduet Service
=8 Att I
[ estation
L
T} Mo. M7 004249 0034 Rev. 00
L
o Holder of Certificate: Doosan Robotics Inc
= T8, Saneop-ro 1568beon-gil, Gwonseon-gu
(-4 Suwon-si, Gyeonggi-do 16848
Ly REPUBLIC OF KOREA
L .
= Product: Industrial Robot
pe (Manipulator & Controller)
L
L)
This Attestation is issued on a voluntary basis according to Council Directive 2008M42/EC relating
- to machinery. It confirms that the listed equipment (partly completed machine) complies with the
=L requirements set in article 13 of the directive. It refers only to the sample submitted to TUW SUD
= Product Service GmbH for tesfing and certification. For details see: www_tuvsud com/ps-cert
=
=
E Test report no.: MAEBO1052821
Ll
o
L
#
i
I
e
i
=54
dn
‘ Date, 2021-01-20
L =z ¥~
[ -
g { Ro-Hyun Park )
L
[ -
[= =
L
L)
L
=
=L
=
— Page 1of2
= Partly completed machines are designated to be assembled in a machine, which complies with the
[= = requirements set in the Machinery Directive 2008/42/EC and for which a Declaration of Conformity
(] according to Annex || A of the Machinery Directive 2008/42/EC needs to be drawn up.
N Tov®

TUV 50D Product Service GmbH - Certification Body - Ridlerstrafte 65 - 80330 Munich - Gemany
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Produet Service

Attestation
No. M7 004249 0034 Rev. 00

Model(s): Manipulator : M0G0, MOG17, M1013, M1509, H2017,
H2515

Controller : C5-01, CS-01P, CS5-02

Parameters: Manipulator: MOgDD MDE1T MiD13 M1500
Payload: G kg G kg 10 kg 15 kg
Degrees of freedom: 6 Axis G Axis 8 Axis 8 Axis
Weight: 27 kg 34 kg 33 kg 32 kg

H2017 H2515

20 kg 25 kg
G Axis G Axis
T4 kg T2 kg
Controller: 50 C3-01P cs-02
Rated Input voltage: 100-240 V a.c.. 100-240 V ac., 22-80Vde.
1 Phase 1 Phase
Rated frequency: 50080 Hz 5080 Hz A
Weight: 13 kg 17 kg 12 kg

'—
=T
(=)
-
-
es
L
[ &}
*
=
=
=T
[ &}
e
-
==
L
=]
L
-
=
=
=
=4
=
[
=1
11
[
*
I

f

3

e

Tested according to:  EN!30 10218-1:2011
EM 130 12100:2010

EM 80204-1:2008/A1:2000

=7
LY

A

Papge 2 of 2

Partly completed machines are designated o be assembled in 2 machine, which complies with the
requirements set in the Machinery Directive 2008/42/EC and for which a Declaration of Conformity
according to Annex || A of the Machinery Directive 2006/42/EC needs to be drawn up.

ZERTIFIKAT & CERTIFICATE

oV ®

TUV 500 Product Service GmbH - Certification Body - Ridlerstrafe 85 - 80330 Munich - Germany




B.3 Attestato di conformita alla direttiva europea sulla CEM

C€

-
=t
(&)
t Product Service
= - -
- Attestation of Conformity
w No. EBA 004249 0033 Rev. 00
*
o Holder of Certificate: Doosan Robotics Inc
(=] 79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu
= Suwon-si, Gyeonggi-do 16648
) REPUBLIC OF KOREA
e : .
= Name of Object: Industrial Robot
o (Manipulator & Controller)
L
o Model(s): Manipulator: M0809, M0817, M1013, M1509, H2017, H2515
. Controller: CS-01, CS-01P, CS-02
b= Description of Cs-01
=L Object: Rated input voltage: 100-240 V ac., 1 Phase
= Rated input frequency: 50/60 Hz
=
o Cs-01P
= Rated input voltage: 100-240 V ac., 1 Phase
E Rated input frequency: 50/60 Hz
(1T
) Cs-02
* Rated input voltage: 2260V d.c
i EN £1000-6-4:2007/A1:2011
i Tested ) EN 61000-6-2:2005
according to: EN 61000-3-2:2014

EN 61000-3-3:2013

2
A
=

3

A

This Attestation of Conformity is issued on a voluntary basis according to the Directive 2014/30/EU
relating to electromagnetic compatibility. It confirms that the listed apparatus complies with all essential
requirements of the directive and is based on the technical specifications applicable at the time of
issuance. It refers only to the particular sample submitted for testing and certification. For details see:
www.tuvsud.com/ps-cert

Test report no.: CPSCD1387620

Date, 2020-08-26 W

( Byung-Soo Kang )

Page 1of 1

After preparation of the necessary technical documentation as well as the EU Declaration of
conformity the required CE marking can be affixed on the product. That Declaration of conformity
is issued under the sole responsibility of the manufacturer. Other relevant EU-directives have to be
observed.

ZERTIFIKAT & CERTIFICATE o

o &
TV
TUV SUD Product Service GmbH « Certification Body « Ridlerstrafe 65 « 80339 Munich » Germany
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B.4 Certificato NRTL U.S. (U.S., Canada)
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o
A

ZERTIFIKAT ¢ CERTIFICATE ¢

America

CERTIFICATE

No. U8 004249 0032 Rev. 00

Holder of Certificate: Doosan Robotics Inc
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu
Suwon-si, Gyeonggi-do 16648
REPUBLIC OF KOREA

Certification Mark:

Product: Industrial Robot
(Manipulator & Controller)

This product was voluntarily tested to the relevant safety requirements referenced on this certificate.

It can be marked with the certification mark above. The mark must not be altered in any way. This product
certification system operated by TUV SUD America Inc. most closely resembles system 3 as defined in
ISOMEC 17067. Certification is based on the TUV SUD "Testing and Certification Regulations". TUV SUD
America Inc. is an OSHA recognized NRTL and a Standards Council of Canada accredited Certification

body.

Test report no.: MAEADT220420

Date, 2020-07-30 %

{ Ro-Hyun Park )

@®
Page 1 0of 2 TV
TUV SUD America Inc. » 10 Centennial Drive « Peabody « MA 01960 « USA



-
=T
(A}
[TH
— Amerita
[
[ = =
+# CERTIFICATE
= No. U8 004249 0032 Rev. 00
»
=) -
o Model(s): Manipulator : MOG09, M0OG17, M1013, M1509, H2017, H2515
=T Controller : CS-01, CS-01P, CS02
[ &)
ol Tested CANICSA-2434 201 4R 2015
— . . =3 N z
- according to:
[« =
Ll
e Production 004245
* Facility(ies):
—
; Parameters: Manipulator: MOGD9 MOG17 M1013 M1509
= Payload: 6 kg 6 kg 10 kg 15 kg
= Degrees of freedom: 6 Axis B Axis B Axis B Axis
= Weight: 27 kg kg 33 kg 32 kg
-
[+
Ll H2017 H2515
b 20 kg 25 kg
& 5 Axis B Axis
T4 kg 72 kg
Controller: C5-01 C5-01P C5-02
Rated input voltage: 100-240 V a.c., 100-240V ac., 22-60V d.c
1 Phaze 1 Phase
Rated frequency: S0/60 Hz 50/60 Hz A
Weight: 13 kg 17 kg 12 kg
LLI
[
3 Additionally tested to: ANSINFPA 79:2015
(s
=
e
[FE}
[ 2=}
»
[ -
=T
"4
[re
-
= =
e o
[ Page 2 of2 o

TUV SUD America Inc. - 10 Centennial Drive - Peabody - MA 01060 - USA

Manuale d'installazione3 Doo R



B.5 Certificato di sicurezza funzionale
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ZERTIFIKAT e CERTIFICATE o

Product Service

CERTIFICATE

No. Z10 004249 0013 Rev. 00

Holder of Certificate: Doosan Robotics Inc
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu

Suwon-si 16648
REPUBLIC OF KOREA

Factory(ies): 004249

Certification Mark:

Safety

Product: Robot Safety Unit
Model(s): Doosan Robotics Safety Controller
. Safety functions:
Parameters: STO, SBC, Emergency Stop: SIL3, SIL CL3, PL e CAT4

SS1, SS2, SOS, SLP, SLS, SLT, Protective Stop,

TCP/Robot Position Limit, TCP Orientation Limit, TCP Speed Limit,
TCP Force Limit, Robot Momentum Limit, Robot Power Limit,
Collision Detection, Safety 1/O: SIL2, SIL CL2, PL d CAT3

i . IEC61508-1:2010
Tested according to: =< 2202 0

IEC 61508-3:2010

IEC 61508-4:2010

IEC 61800-5-1:2007

IEC 61800-5-2:2016

1SO 13849-1:2015

IEC 62061:2005

IEC 62061:2005/AMD1:2012
IEC 62061:2005/AMD2:2015
1ISO 10218-1:2011

ISO TS 15066:2016

|IEC 61000-6-7:2014

IEC 61326-3-1:2017

The product was tested on a voluntary basis and complies with the essential requirements. The
certification mark shown above can be affixed on the product. It is not permitted to alter the
certification mark in any way. In addition the certification holder must not transfer the certificate to
third parties. See also notes overleaf.

Test report no.: DS93146T

Valid until: 2024-01-27

Date, 2019-01-30 ido Neumann )
Page 1 of 1

TUV SUD Product Service GmbH -« Certification Body * Ridlerstrae 65 « 80339 Munich « Germany



B.6 Dichiarazione volontaria di attestazione della sicurezza (KCs)
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Allegato C Distanza d'arresto e Tempo
d'arresto

C.1 Metodi e condizioni di misurazione

C.1.1 Informazioni generali

La distanza di arresto € I'angolo percorso dal momento in cui viene emesso il segnale di arresto a quello
in cui tutti i manipolatori smettono di funzionare.

Il tempo d'arresto & il tempo trascorso dal momento in cui viene emesso il segnale di arresto a quello in cui
tutti i manipolatori smettono di funzionare.

| dati relativi alla distanza e al tempo d'arresto vengono immessi per il Giunto 1, il Giunto 2 e il Giunto 3,
che hanno ampie distanza da percorrere.

Il movimento di un asse sovrapposto pud causare una distanza d'arresto maggiore.

I dati relativi all a vdngeno defiii @mestakilito intKe B$0 10818-4:20tle st o
Annex B.



C.1.2 Categoria di arresto:

, Categoria di arresto 1

La distanza e i | GitneorhBase)de Gaunto 2(Showdeld eehgono misurati al 33%,
66% e 100% della velocita, del livello di estensione e del carico massimi. La distanza e il tempo d'arresto
del Giunto 3 (elbow) viene misurata al 33%, 66% e 100% della velocita e del carico massimi. Il livello di

estensione durante la misurazione del Giunto 3 viene bloccato sul valore massimo a causa della
lunghezza del lower arm e del wrist completamente piatto.
, Categoria di arresto 0

La distanza e i | Giun®e in(Base)d Gianto2 €houlder) € @Gidnto 3 (Elbow) vengono
misurati alla velocita, livello di estensione e carico massimi. Gli assi del Giunto 2 e del Giunto 3 sono
paralleli tra loro per cui un impatto causato da un arresto forzato su un particolare pud causare uno
slittamento sull'altro lato. Viene misurata anche la deviazione angolare.

_i Not a

Le misurazioni sono il risultato del caso peggiore. La misura puo variare a secondo delle
circostanze

La misurazione del Giunto 1 viene effettuata con I'asse di rotazione perpendicolare al terreno durante il
movimento orizzontale.

Le misurazioni del Giunto 2 e del Giunto 3 vengono effettuate con l'asse di rotazione parallelo al terreno e
quando il robot viene arrestato durante un movimento verso il basso verticale rispetto al terreno.

Manual e d'"install azi one3 Doo R



C.1.3 Posizioni e condizioni di misura

-

Estensione

100% N N
Categoria di W@ W@

arresto 0

Estensione 3%
Categoria di
arresto 1

Estensione 66%
Categoria di
arresto 1

Estensione

100% F: : £ -
Categoria di

arresto 1

Tabella C.1 Posizione per il 33%, 66%e il 100% di estensione



Angolo misurato

Posizione all'inizio dell'arresto

Nessuno slittamento, —

Jointl

Joint2

Joint3

—————
<& -

Tabella C.2 posizione all'inizio dell'arresto e della misurazione dell'angolo (—)
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C.2 M1013

C.2.1 Categoria di arresto 1

Stopping distance
payload 33%
0.7
A
0.6
i 0.5
5 0.4 .
g 03 F ﬁ —8—Extension = 33%
] 0.2 / —4—Extension = 66%
° 0.1 - —i—Extension = 100%
0 Y
33 66 100
Joint speed [%)]

Stopping time
payload 33%

700

600 A
500 <
E 400 x = )
@ 200 | y —4&— Extension = 33%
ig 200 o = @ = Extension = 66%

100 —!‘/ ——i— Extension = 100%

0
33 66 100
Joint speed [%]

(a) Distanza d'arresto al 33% del carico massimo

(d) Tempo d'arresto al 33% del carico massimo (ms)

(rad)
Stopping distance
payload 66%
1.2
1 A
T os
‘g 0.6 —8— Extension = 33%
% 0.4 - —&— Extension = 66%
e 0.2 / —#— Extension = 100%
o
33 66 100
Joint speed [%]

Stopping time
payload 66%
1200
1000 —k
= 800 -~
E e
‘s 600 = —&— Extension = 33%
£ Y
= 400 - = @ = Extension = 66%
200 74 —s— Extension = 100%
0
33 66 100
Joint speed [%]

(b) Distanza d'arresto al 66% del carico massimo (rad)

(e) Tempo d'arresto al 66% del carico massimo (ms)

Stopping distance
payload 100%
1.2
9 A
B 08 >
g 06 / —=— Extension = 33%
_ﬁ 0.4 = —&— Extension = 66%
o /’ .
0.2 —— —— Extension = 100%
0 M
33 66 100
Joint speed [%]

Stopping time
payload 100%
1200
1000 A
I
= 800 — =
£ y 4
o 600 > —4— Extension = 33%
£ s
= 400 X - ——Extension = 66%
200 - ~— Extension = 100%
0
33 66 100
Joint speed [%]

(c) Distanza d'arresto al carico massimo (rad)

() Tempo d'arresto al carico massimo (ms)

Figura C.1: Distanza d'arresto e Tempo d'arresto del Giunto 1 (Base)




Stopping distance

payload 33%
0.6 -
Y
0.5 /
E 0.4 , /— —B— Extension = 33%
do03 £ ion =
§ F/ —¢— Extension = 66%
=02 - Extension = 100%
a /I =
0.1 o
0
33 66 100

Joint speed [%]

Time [ms]

Stopping time
payload 33%

700
600
500 . o~
400 &~ .
300 v f —g— Extension = 33%
200 e /., = @ = Extension = 66%
100 J/ ~—#— Extension = 100%

0

33 66 100

Joint speed [%]

(a) Distanza d'arresto al 33% del carico massimo

(d) Tempo d'arresto al 33% del carico massimo (ms)

(rad)
Stopping distance
payload 66%
1
_.o0s8 -
E. 0.6 / —@— Extension = 33%
g -~ A/’ —&— Extension = 66%
k] 3 —#— Extension = 100%
Doz
&
0
33 66 100
Joint speed [%]

Time [ms]

Stopping time
payload 66%
1000
A
800 =
>
600 4L
P —— Extension = 33%
o4 f = @ = Extension = 66%
200 — ——— Extension = 100%
0
33 66 100

Joint speed [%]

b)

Distanza d'arresto al 66% del carico massimo (rad)

Stopping distance
payload 100%

0.8 >
£ /
i 0.6 —— Extension = 33%
§ A —&— Extension = 66%
s 0.4
g —#— Extension = 100%
0.2
&«
0
33 66 100

Joint speed [%]

Manual e d'i

(c) Distanza d'arresto al carico massimo (rad)

(e) Tempo d'arresto al 66% del carico massimo (ms)

(f) Tempo d'arresto al carico massimo (ms)

Figura C.2: Distanza d'arresto e Tempo d'arresto del Giunto 2 (Spalla)
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